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Resumo 

Este relatório descreve o exercício da Prática de Ensino Supervisionada realizada na 

Escola Secundária da Portela, do concelho de Loures, no âmbito do Mestrado em 

Ensino de Informática, do Instituto de Educação da Universidade de Lisboa. Esta 

intervenção decorreu numa turma do 9º ano de escolaridade, durante o 2.º e 3.º período 

do ano letivo 2021/2022. Foram lecionadas 10 aulas no total de 500 minutos letivos 

na unidade temática de “Introdução à Robótica”. Nesta intervenção foi implementado 

o cenário aprendizagem “Smart City”, dedicado à programação de robots num contexto 

urbano para assim sensibilizar os alunos para as questões da gestão da mobilidade nas 

cidades. A metodologia de aprendizagem selecionada foi a Aprendizagem Baseada em 

Problemas (ABP), recorrendo-se à robótica educativa como estratégia de ensino para 

a aprendizagem inicial da programação no ensino básico e também como estratégia 

promotora de competências cognitivas e sociais, por forma a estruturar os 

conhecimentos dos alunos relativos à temática abordada. Foi ainda trabalhada uma 

dimensão de investigação onde se procurou responder à seguinte questão de 

investigação: Q1: A aprendizagem da programação de robots será idêntica nas 

raparigas e nos rapazes? Os resultados mostraram que a questão foi respondida em 

sentido favorável na medida em que não se registaram diferenças significativas entre 

o grupo de raparigas e o grupo de rapazes, tanto para a totalidade do teste de 

conhecimentos como para as diferentes dimensões em estudo: algoritmia, robótica e 

programação. Os resultados relativos à intervenção, centrados nas aprendizagens 

realizadas pelos alunos (pré-teste e pós-teste) e na sua apreciação relativamente ao 

desempenho do professor, demonstraram igualmente que esta intervenção foi bem-

sucedida face aos objetivos definidos para o cenário implementado.  

 

Palavras-chave: Aprendizagem Baseada em Problemas; Introdução à Programação; 

Pensamento Computacional; Programação por Blocos; Robótica Educativa. 

 





   

 

Abstract 

This report describes the Supervised Teaching Practice carried out at the Secondary 

School of Portela, in the municipality of Loures, as part of the Master's Degree in 

Computer Science Teaching, of the Institute of Education of the University of Lisbon. 

This intervention took place in a 9th grade class, during the 2nd and 3rd terms of the 

school year 2021/2022. During 500 minutes in 10 lessons were taught about the 

thematic unit of "Introduction to Robotics". In this intervention the learning scenario 

"Smart City" was implemented, dedicated to the programming of robots in an urban 

context to raise students' awareness of mobility issues and mobility management in 

cities. The learning methodology selected was Problem-Based Learning (PBL), using 

educational robotics as a teaching strategy for the initial learning of programming in 

primary education, and also as a strategy to promote cognitive and social skills, in 

order to structure the students' knowledge regarding the theme addressed. A research 

dimension was also developed to answer the following research question: Q1: Is the 

learning of robot programming identical for girls and boys? The results have showed 

that the question was favourably answered insofar as there were no significant 

differences between the group of girls and the group of boys, both for the totality of 

the knowledge test and for the different dimensions under study, which were: 

algorithm, robotics and programming. The results regarding the intervention, focused 

on the learning achieved by the students (pre-test and post-test) and on their 

appreciation of the teacher's performance, that have showed that this intervention was 

successful regarding the objectives defined for the implemented scenario.  

 

Keywords: Problem-Based Learning; Introduction to Programming; Computational 

Thinking; Block Programming; Educational Robotics. 
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1. Introdução 

Este documento foi proposto como trabalho final da disciplina de Introdução à 

Prática Profissional IV, e consiste na apresentação de um relatório descritivo do 

projeto de intervenção que integrou a prática pedagógica no âmbito da Prática de 

Ensino Supervisionada (PES) do Mestrado em Ensino de Informática.  

Esta intervenção foi efetuada na unidade didática de Introdução à Robótica, na 

turma C do 9.º ano de escolaridade na Escola Secundária da Portela (Arco-íris), do 

Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide, e teve como unidade temática de 

intervenção a “Introdução à Programação dos Robots” (mBot), através da linguagem 

de programação por blocos do mBlock. 

A estrutura deste documento é constituída por sete capítulos, finda esta 

introdução (capítulo um), temos o capítulo dois no qual é feita a caracterização do 

contexto tanto social como escolar e apresento a análise diagnóstica efetuada. 

No terceiro capítulo abordo o enquadramento curricular e didático da turma 

descrevendo ambas as unidades bem como abordando os conceitos científicos que 

serão utilizados na intervenção. 

No quarto capítulo apresento a problematização da temática a lecionar, na qual 

aqui reflito sobre as temáticas conexas à intervenção, como, o pensamento 

computacional, as dificuldades e a complexidade do ensino da programação, e por 

último a análise da disciplina da intervenção: Introdução à Robótica. 

No quinto capítulo descrevo a intervenção pedagógica com todas as suas 

caraterísticas: a observação das aulas efetuadas, o cenário e os objetivos de 

aprendizagem, a metodologia de avaliação e a metodologia de aprendizagem baseada 

em problemas, as atividades e recursos, e por último a operacionalização das atividades 

letivas. 

No sexto capítulo descrevo sucintamente o que foi a dimensão investigativa a 

realizar no decurso da intervenção. 

No sétimo e último capítulo faço a conclusão de todo o trabalho realizado. 
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2. Caraterização do Contexto  

A implementação do currículo, tem questões inerentes ao contexto que ganham 

importância na medida em que condicionam a própria gestão curricular, esta deverá 

ter em atenção fatores contextuais como o meio sociocultural dos alunos, as condições 

das infraestruturas da escola, as expetativas dos atores educativos, entre outros fatores. 

Assim, a necessidade de se conhecer o contexto para poder organizar o 

desenvolvimento curricular, é apresentada neste capítulo, desde o nível social, escolar, 

de turma e de sala de aula, onde se desenvolveu a prática de ensino supervisionada.  

Solicitei, através do Professor Cooperante alguns documentos de 

caracterização da turma para perceber melhor as caraterísticas dos alunos que iria 

acompanhar e realizar a caraterização da turma neste capítulo. 

 

2.1. Contexto Social 

O Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide (AEPM) está integrado na 

Área Metropolitana de Lisboa, e pertence ao concelho de Loures, mais precisamente 

na União de Freguesias de Moscavide e Portela (agregação de freguesias efetuada em 

2013). A freguesia de Moscavide foi constituída em 23 de março de 1928, pelo Decreto 

n.º 1522, e a freguesia da Portela em 4 de outubro de 1985, pela Lei n.º 111/85. 

Na freguesia da Portela situa-se uma mancha urbana com cerca de 30.000 

habitantes pertencentes a um estrato sociocultural médio e médio-alto. 

Fazem igualmente parte da freguesia da Portela alguns bairros periféricos, onde 

se entrecruzam populações de etnias e religiões diversas. 

Na freguesia de Moscavide reside um estrato populacional sociocultural 

médio-baixo e é nesta parte da freguesia que residem o maior número de imigrantes 

dos países do leste da Europa e Brasil. 

Ultimamente nota-se um certo rejuvenescimento nas duas freguesias, resultante 

do regresso de alguma descendência à Portela e da existência de um grande número de 

imigrantes dos países do leste da Europa em Moscavide, com isto novas preocupações 

surgem para as escolas do Agrupamento. 
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2.2. Contexto Escolar 

O Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide iniciou a sua atividade no 

ano letivo 2003/2004, e era composto por 4 escolas: Escola-sede; Escola EB 2,3 

Gaspar Correia; Escola Básica do 1º Ciclo e J.I. da Portela; Escola Básica do 1º Ciclo 

de Moscavide e a Escola Básica EB 1 Dr. Catela Gomes. 

A partir do ano letivo de 2010/2011 este Agrupamento passou a integrar a 

Escola Secundária da Portela, que passou a Escola-sede, e continuou a designar-se por 

Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide. 

Atualmente o agrupamento é composto por cinco estabelecimentos de ensino, 

sendo eles: 

Tabela 2.1- Escolas do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide 

Ano letivo Escolas do agrupamento Nível de ensino 

2003/2004 

E.B. 1/JI da Portela 
Educação Pré-Escolar e 1.º ciclo 

E.B. 1/JI Quinta da Alegria 

E.B. 1/JI da Dr. Catela Gomes 1.º Ciclo 

E.B. 2,3 Gaspar Correia 2.º e 3.º Ciclos 

2010/2011 Escola Secundária da Portela (sede) 3.º Ciclo e Secundário 

 

A população das freguesias da Portela e de Moscavide é servida por três escolas 

do 1º Ciclo – EB 1/JI da Portela, EB 1/JI Quinta da Alegria e EB 1 Dr. Catela Gomes.  

Os alunos das três escolas do 1º Ciclo pertencentes ao Agrupamento são, 

normalmente, encaminhados para a Escola EB 2,3 Gaspar Correia.  

No final do 2º ciclo os alunos permanecem na Escola EB 2,3 Gaspar Correia 

ou são encaminhados para a Escola Secundária da Portela, uma vez que não há 

capacidade para o 3º ciclo estar todo na Escola Secundária da Portela. 

A população escolar da Escola Secundária Arco-Íris é constituída atualmente 

pelo seguinte número de alunos:  449 do 3.º ciclo do ensino básico, integrando 

17 turmas; 85 do ensino profissional, integrando 3 turmas e 555 dos cursos científico-

humanísticos do ensino secundário, integrando 20 turmas. 

A orientação e desenvolvimento do processo de ensino e de aprendizagem é 

assegurada por 100 docentes, por sua vez, o pessoal não docente conta 

com 33 colaboradores. 
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2.2.1. Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide 

Após a análise do Portal do Agrupamento e da leitura de vários documentos 

estruturantes, como o Projeto Educativo 2020/2023 (AEPM a, 2020), o Regulamento 

Interno 2020/2024 (AEPM b, 2020) e o Documento Orientador para a organização do 

ano letivo 2021/2022 (AEPM, 2021), efetuo a seguinte análise descritiva. 

O Agrupamento tem como missão dar resposta às preocupações dos alunos 

sobre as profissões que podem vir a exercer futuramente, através da reflexão, ou seja, 

os intervenientes no processo de ensino, têm que pensar na Escola que querem para os 

seus alunos. Num quadro de autonomia, de flexibilidade curricular, de 

interdisciplinaridade e de projetos, serão necessárias ideias inovadoras e debate, para 

que se possa levar em frente os pressupostos de uma escola integradora e virada para 

o futuro (N. Reis, 2019). 

O Agrupamento possui vários serviços especializados de apoio educativo, tais 

como: a Educação Especial - Apoios Especializados; a Estrutura de Orientação 

Educativa/Técnico-Pedagógica; o Serviço de Psicologia e Orientação; o Apoio 

Educativo (Socioeducativo) – 1º Ciclo e os Apoios Pedagógicos Acrescidos (APA’s) 

2.º/3.º Ciclos e Ensino Secundário. Estes serviços destinam-se a promover a criação 

de condições que assegurem a plena integração escolar e social dos alunos e, para isso, 

deve ser conjugada a sua atividade com as estruturas de orientação educativa. 

Também conta com algumas parcerias como o Município (no âmbito da Ação 

Social Escolar e manutenção de edifícios e recreios escolares), Bombeiros Voluntários 

de Moscavide e Portela, Empresas locais como a GesLoures (competências 

complementares e preparação para a vida ativa de alunos) e protocolos com várias 

instituições designadamente o Centro de Recursos para a Inclusão da Cercipóvoa (no 

âmbito da Educação Especial). 
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2.2.2. Escola Secundária da Portela (Arco-Íris) 

A Escola foi contruída em 1988, e é constituída por 8 blocos pintados, cada um 

com uma cor do arco-íris, sendo eles:  

• Bloco 1 (verde): Refeitório, Bar dos Alunos e Papelaria;  

• Bloco 2 (sem cor): Pavilhão Gimnodesportivo;  

• Bloco A (azul): Direção, Serviços Administrativos, Biblioteca Escolar, 

Sala de Professores, Sala de Diretores de Turma, Gabinete Médico e 

Serviços de Reprografia;  

• Bloco B (amarelo): nove salas, disciplinas ligadas às Artes Visuais;  

• Bloco C (laranja): treze salas, 3.º Ciclo;  

• Bloco D (vermelho): dez salas de aula, 3.º Ciclo, Sala de Teatro e 

Auditório da Escola;  

• Bloco E (violeta): onze salas de aula, Ensino Secundário e Laboratórios 

de Biologia; 

• Bloco F (anil): nove salas de aula, Ensino Secundário e os Laboratórios 

de Química. 

Figura 2.1 - Escola Secundária da Portela (fonte: Google Maps, 2022) 

 

 Ao nível do Ensino Secundário, a escola tem como oferta educativa os Cursos 

Científico-Humanísticos: Ciências e Tecnologias; Ciências Socioeconómicas, Artes 

Visuais e Línguas e Humanidades. Ao nível do Ensino Profissional tem o Curso 

Profissional de Técnico de Desporto. 



 

7 

Os alunos podem usufruir de várias atividades inseridas em clubes: Ciência; 

Robótica; Multimédia; Teatro e Matemática; no Desporto Escolar e em variados 

eventos que se realizam ao longo do ano, especialmente no dia do agrupamento. Estes 

clubes operam em espaços próprios, criados e equipados em função das atividades 

específicas de cada um deles. 

 

2.2.3. Turma 

A turma do 9.º C era composta por 25 alunos, sendo 17 do género masculino e 

8 do género feminino com uma média de idades de 14 anos (68% dos alunos tem 14 

anos). Os alunos são todos de nacionalidade portuguesa, a maioria 63% habita na união 

de freguesias de Portela e Moscavide, sendo que os restantes 27% habitam em 

freguesias adjacentes, contudo todos os alunos habitam com os respetivos 

progenitores. 

Os encarregados de educação são maioritariamente as mães (80% dos alunos), 

59% dos encarregados de educação possuem habilitação ao nível do ensino superior, 

29% indicam ter habilitações ao nível do ensino secundário, 4% indicam ter 

habilitações ao nível do 1.º ciclo e 8% não indicam qualquer habilitação dos 

encarregados de educação. 

Relativamente à Ação Social Escolar (ASE), 88% indicam não usufruir, 

somente 12% dos alunos usufruem, sendo que 8% usufrui de escalão A e 4% de escalão 

B. Não constavam alunos com Necessidades Educativas (NE). 

Estes alunos pertencem a um extrato social médio ou médio/alto, os pais 

valorizam a escola como instituição formativa e fazem um acompanhamento 

sistemático e constante da vida escolar dos seus educandos, as condições que estas 

famílias usufruem permitem que os alunos sejam participativos e organizados com 

desempenhos bastante razoáveis. 

Consultada a caracterização fornecida pela diretora de turma no início do ano 

letivo constatei que 83% dos alunos não apresentam retenções no seu percurso escolar 

sendo que os restantes 17% apresentam uma ou mais retenções. 

Após a reunião do conselho de turma do primeiro período constatei que 59% 

dos alunos não apresentam qualquer nível negativo, dos restantes 41% que obtiveram 

níveis negativos só 20% é que apresentam 3 ou mais níveis negativos, sendo que a 
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média das classificações da turma situa-se nos 3,4 valores o que foi considerado pelo 

Conselho de Turma como uma boa média. 

O comportamento global da turma foi caracterizado como sendo uma turma 

agitada, barulhenta, contudo participativa, por último de salientar que quatro alunos da 

turma integraram um projeto Erasmus+ (New Generation Schools in the Light of 

Education 4.0) no qual o Agrupamento participou. 

 

2.2.4. Horário da Turma 

O horário da disciplina de Introdução à Robótica foi de um 

tempo letivo semanal de 50 minutos às quartas-feiras das 9h55 às 10h45.  

Para a intervenção foram necessárias 10 aulas de 50 minutos, no entanto, o 

Professor Cooperante estabeleceu uma permuta com a professora de Geografia e foram 

garantidas as aulas de 100 minutos, às quartas-feiras das 8h55 às 9h45 e das 9h55 às 

10h45, sendo assim só necessárias 5 aulas para realizar a intervenção, esta alteração 

foi comunicada à direção deste Agrupamento de Escolas e aos respetivos encarregados 

de educação para autorização de frequência.  

Figura 2.2 - Horário da turma 9.º B 
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2.2.5. Sala de Aula 

A sala onde ocorreram as atividades letivas da disciplina de Introdução à 

Robótica foi a sala 3 do bloco C (intitulada C3), no bloco cor de laranja, tendo esta o 

nome do projeto LAB aTTitude 3D e está localizada no rés-do-chão do mesmo 

pavilhão. Esta possui uma boa acessibilidade e mobilidade, sendo uma sala ampla 

com bastante luz natural e uma boa sonoridade.  

Figura 2.3 - Sala de aula - C3 

 

A disposição da sala é configurável, pois esta não tem mobiliário convencional, 

mas sim mobiliário modular que pode ser deslocado rapidamente e alterando a 

configuração da organização da sala em poucos segundos. O mobiliário da sala é 

composto pelos seguintes itens: 

• 4 Cadeiras com rodas e palmatória; 

• 5 Pufs de esponja;  

• 2 anfiteatros com rodas (nos quais tem armazenamento para mochilas 

debaixo da primeira escada, e ainda fichas para carregar equipamentos); 

• 12 Mesas cor de laranja em plástico com rodas;  

• 18 Cadeiras de plástico ergonómicas;  

• 3 Mesas com tampo de madeira; 

• 6 Lousas brancas com marcadores; 

• 1 Secretária para o professor. 
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Existe ainda à disposição um quadro interativo Promethean ActiveBoard com 

suporte com rodas, para ser mais fácil a movimentação pela sala. 

Esta sala possui ainda uma arrecadação para armazenamento dos equipamentos 

tecnológicos (tablets, robots, computadores, ferramentas, kits tecnológicos), bem 

como outros materiais de apoio à disciplina. 

Todo este mobiliário está em excelentes condições de utilização e é amovível 

o que facilita bastante a modificação da disposição da sala, permitindo dispor 

facilmente de áreas diferentes de trabalho, tanto individuais e em pequenos ou grandes 

grupos. 

Quanto aos equipamentos tecnológicos esta sala dispõe de: 

• 1 Computador fixo, ligado ao quadro interativo; 

• 10 Computadores portáteis; 

• 15 Tablets 10” Android; 

• 10 Kit do Robot Educativo mBot v1; 

• 20 Kits do Micro:Bit v1; 

• 5 Kits do Micro:Bit v2; 

• 1 Kit Arduino; 

• 2 Impressoras 3D. 

Estes equipamentos, encontram-se em boas condições físicas e de utilização. 

Este espaço foi pensado para proporcionar condições de trabalho tanto 

individuais como colaborativas, possibilitando uma cultura de reciprocidade na 

aprendizagem e assim possibilitando práticas de partilha e colaboração entre pares. 

 

2.3. Métodos de Análise Diagnóstica 

A análise diagnóstica da turma foi efetuada a partir dos documentos fornecidos 

pela Diretora de Turma, estes resultaram no essencial da aplicação da ficha de 

caracterização da turma no início do ano letivo, também foi disponibilizada uma tabela 

com o resumo do aproveitamento da turma, na qual constavam: retenções; 

necessidades educativas; ação social escolar: quadros de valor e de excelência; apoios 

pedagógicos; a pedagogia diferenciada; as acomodações curriculares dos alunos e 

ainda a escolha da disciplina opcional. 
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3. Enquadramento Curricular 

A intervenção supervisionada foi realizada no âmbito da disciplina de 

Introdução à Robótica, onde abordei os conceitos básicos da programação de robots, 

tais como, as ações, as estruturas de controle e de seleção, os eventos, as instruções de 

repetição (ciclos), a programação de sensores e atuadores, os operadores (relacionais, 

lógicos e aritméticos), os tipos de dados e as variáveis. 

 

3.1. Unidade Didática: Introdução à Robótica 

Esta disciplina faz parte da oferta de escola prevista na oferta formativa ao nível 

do ensino básico (7.º, 8.º e 9.º ano de escolaridade) neste Agrupamento de Escolas, 

esta oferta foi idealizada com uma visão para proporcionar um destaque da 

programação de computadores e da robótica, procurando assim oferecer práticas de 

ensino mais inovadoras e atuais e com grande procura no mercado de trabalho. 

Esta disciplina foi pensada para concretizar os seguintes objetivos: 

• Introduzir aos alunos os conceitos fundamentais de programação; 

• Introduzir aos alunos conceitos de robótica; 

• Estimular a criatividade e o pensamento crítico; 

• Promover a interdisciplinaridade; 

• Utilizar conceitos de outras áreas do conhecimento para a aplicação na 

resolução de problemas; 

• Estimular os alunos na execução de atividades experimentais; 

• Promover a investigação e resolução de problemas na procura da 

melhor solução de programação dos robots; 

• Procurar que o aluno se torne agente ativo e autónomo na procura do 

seu próprio conhecimento; 

• Promover um espaço para gerir comportamentos e emoções, obter 

responsabilidade e lidar com a frustração. 

Para o corrente ano letivo foram planificadas para esta disciplina 34 aulas de 

cinquenta minutos, sendo a sua estrutura modular a seguinte: 

1. Algoritmia e Resolução de Problemas; 

2. Introdução à Robótica; 
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a. O Kit Educativo mBot Makeblock e a sua montagem; 

3. Introdução à Programação com o recurso à Robótica; 

a. Componentes de um programa; 

b. Carregamento do programa mBlock para o robot mBot; 

c. Utilização de atuadores de movimento; 

d. Estruturas de controlo, repetição e seleção; 

e. Utilização de atuadores de som e luz; 

f. Utilização do sensor de proximidade; 

g. Utilização de variáveis; 

h. Utilização de sensor de seguimento de linha; 

i. Tipos de dados; 

j. Tipos de operadores e expressões lógicas. 

De referir que o Professor Cooperante lecionou os módulos 1 e 2, sendo que a 

minha intervenção incidiu nos conteúdos curriculares no módulo 3 alínea c) até à 

alínea j). 

 

3.2. Unidade Temática: Introdução à Programação com o recurso à 

Robótica 

A minha intervenção ocorreu dentro da unidade temática de “Introdução à 

Programação com o recurso à Robótica”, com os conteúdos curriculares referidos 

anteriormente, assim desta forma, pretendi que os alunos no final fossem capazes de: 

• Identificar os componentes estruturais da programação; 

• Identificar diferentes operadores e funções pré-definidas; 

• Usar os diferentes operadores aritméticos, lógicos e relacionais; 

• Compreender o funcionamento das estruturas de seleção e repetição; 

• Identificar diferentes tipos de dados; 

• Compreender o funcionamento das variáveis; 

• Criar sequências de instruções que envolvam a seleção e a repetição; 

• Criar programas que envolvam a utilização de variáveis e funções; 

• Identificar e corrigir erros existentes na programação; 

• Aplicar os conceitos base da programação na resolução de problemas. 



 

13 

A interdisciplinaridade é o processo de ligação entre as diferentes disciplinas, 

assim ao efetuar as planificações das aulas de intervenção, verifiquei que existiam 

pontos de convergência com outras disciplinas, podendo assim abordar diversos 

conteúdos em conjunto, proporcionando aos alunos uma melhor compreensão e 

aprendizagem.  

Os domínios escolhidos foram os seguintes: 

• Matemática (domínios: Números e Operações; Resolução de 

problemas, Raciocínio e Comunicação); 

• Físico-Química (domínios: Forças, movimentos e energia); 

• TIC (domínios: Colaboração em ambientes fechados; Exploração de 

ambientes computacionais); 

• Inglês (domínios: Competência Comunicativa);  

• Cidadania e Desenvolvimento (domínios: Desenvolvimento 

Sustentável; Educação Ambiental 1). 

Na conceção da planificação foi respeitada a Taxonomia de Bloom 

(atualizada). Esta é uma estrutura organizada hierarquicamente dos objetivos 

educacionais, que classifica as possibilidades de aprendizagem nos domínios 

cognitivo, afetivo e psicomotor. Para que os alunos adquiram uma nova habilidade do 

nível superior, pressupõe-se que tenham adquirido a do nível anterior. 

Na programação de computadores a Taxonomia de Bloom (vide Figura 3.1), 

pode ser utilizada para ajudar a identificar as dificuldades dos alunos, como se pode 

observar os dois primeiros níveis englobam a leitura e compreensão do código, os dois 

níveis seguintes compreendem a capacidade de escrita de pequenos fragmentos de 

código, os últimos dois níveis refletem a habilidade de escrita de programas 

informáticos completos. 

 

 
1 Estes domínios são obrigatórios a todos os níveis e ciclos de escolaridade, pois são áreas transversais 

e longitudinais. 

 



  

14 

Figura 3.1 - Taxonomia de Bloom - revista (fonte: Anderson & Khathwohl, 2001) 

 

 

 

3.3. Conceitos científicos 

São vários os conceitos científicos envolvidos na lecionação das disciplinas de 

Robótica. Inicialmente estudam-se conceitos de programação, tais como: algoritmos, 

tipos de dados, variáveis, ciclos, declarações condicionais, lógica aritmética, lógica 

booleana, listas, entre outros e posteriormente os conceitos associados à robótica como 

sensores, atuadores, entre outros. 

Utilizei alguns destes conceitos, conforme o mapa de conceitos elaborado para 

a intervenção realizada (vide Anexo A). 

 

3.3.1. Ações 

As ações ou instruções de ação são basicamente comandos que o computador 

executa, ou comportamentos que um programa pode realizar.  

Estas podem ser úteis na razão que permitem reutilizar o código, como 

exemplo, nas instruções de ações podemos ter: uma saída de dados para o ecrã; a 

criação de uma variável; a leitura/escrita de um ficheiro ou o início/paragem de uma 

execução. 

Ação é um acontecimento que, a partir de um estado inicial, após um período 

de tempo finito, produz um estado final previsível e bem definido (Farrer, 1999). 
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3.3.2. Algoritmos 

Tal como define Martins, (2013) “Um algoritmo é uma sequência finita de 

instruções bem definidas e não ambíguas, cada uma das quais pode ser executada 

mecanicamente num período de tempo finito com uma quantidade de esforço finita”. 

Existem inúmeros algoritmos que utilizamos no dia-a-dia, como trocar uma 

lâmpada, fazer uma sandes de queijo, procurar o melhor caminho numa aplicação de 

mapas ou até para efetuar a programação de um Robot. Estes exemplos mostram como 

os algoritmos são usados com as sequências finitas para conseguir um determinado 

objetivo. 

Os algoritmos possuem três formas de representação: a narrativa descritiva ou 

descrição narrativa; o fluxograma convencional e o pseudocódigo também conhecido 

com linguagem estruturada. 

Diz-se que um algoritmo é eficaz quando atinge o objetivo principal, ou seja, a 

análise da resolução do problema realiza-se prioritariamente. 

 

3.3.3. Estruturas de Controle 

Uma estrutura de controle é parte do código que oferece suporte a decisões com 

base na análise das variáveis, estes componentes funcionais são bastante úteis na 

programação de computadores. Geralmente estas representam peças funcionais da 

linguagem de programação e mostram o papel desses processos de tomada de decisão 

no código e usam condições que são testadas a fim de determinar o fluxo de execução 

das instruções.  

Existem três tipos de estruturas de controle: Estrutura sequencial; Estrutura de 

decisão e Estrutura de repetição. Hehl (1986) afirma que qualquer algoritmo pode ser 

escrito combinando-se blocos formados pelas estruturas de controle. 

 

3.3.3.1 Estruturas de Decisão ou Seleção 

Na estrutura sequencial, o algoritmo que possui uma estrutura sequencial 

significa que as suas instruções são executadas na sequência em que elas aparecem, 

sem nenhuma alteração do seu fluxo, a não ser que, exista alguma instrução explicita 

para uma mudança deste fluxo.  

As estruturas de decisão são aquelas que permitem alterar o fluxo de execução, 

de forma a selecionar qual a parte do algoritmo que deve ser executada, essa “decisão” 
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de execução, é tomada a partir de uma condição que pode resultar em Verdadeiro ou 

Falso, uma condição é ainda representada por expressões relacionais ou lógicas. Por 

exemplo “Se hoje não chover, então a Maria irá à praia”, neste algoritmo podemos 

ver que a Maria só irá à praia se não chover, ou seja a instrução de “ir à praia” só será 

executada se a condição de “não chover” for verdadeira. 

Podemos ter três tipos de estrutura de decisão: decisão simples, decisão 

composta e decisão múltipla. 

A estrutura de decisão simples é quando pretendemos que uma determinada 

instrução ou conjunto de instruções execute apenas se uma determinada condição for 

verdadeira (e.g. if condição then instrução). Uma condição deve ter como resultado 

apenas dois valores possíveis: verdadeiro ou falso. A instrução só será executada se 

tiver o valor verdadeiro. 

 

if (condição) { 

   instrução1; 

   instrução 2; 

   … 

} 

Figura 3.2 – Diagrama sintático da estrutura if… then… else… (fonte: Porto Editora, 2022) 

 

 

A estrutura de decisão composta, é quando temos uma estrutura de decisão e 

queremos que outra instrução ou um bloco de instruções seja executado, caso a 

condição de decisão seja falsa (e.g. if condição then instrução 1 else instrução 2). Esta 

estrutura é chamada de decisão composta. 

 

if (condição) { 

   instrução 1; 

   } else { 

   instrução 2; 

} 
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Figura 3.3 – Diagrama representativo da instrução ou estrutura if… then… else… (fonte: Porto Editora, 2022) 

 

 

O comando de decisão múltipla é uma outra forma de escrever uma estrutura 

de condição, como as expressões condicionais são avaliadas de cima para baixo, se 

uma condição verdadeira é encontrada, o bloco associado a ela será executado e o resto 

do encadeamento é ignorado (e.g. if condição then instrução 1 elseif instrução 2 else 

instrução 3). Se nenhuma das condições é verdadeira então o else final será executado.  

Se o else final não estiver presente e todas as outras condições forem falsas, 

então nenhuma ação será realizada. 

 

if (condição) { 

   instrução 1; 

   } else if (condição) { 

   Instrução 2; 

  } else { 

   intrução 3: 

} 
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Figura 3.4 - Representação esquemática - fuxograma de uma estrutura de decisão if… then… else… (fonte: Porto 

Editora, 2022) 

 

 

3.3.3.2 Estruturas de Repetição ou Ciclos 

As estruturas de repetição são aquelas que permitem executar mais que uma 

vez uma determinada parte do algoritmo (ciclos), as repetições devem ser sempre 

finitas. 

As instruções de repetição, ou ciclos, permitem a execução de forma repetida 

de um conjunto de instruções. A execução depende de um valor lógico de uma 

condição que é testada em cada iteração para decidir se a execução do ciclo continua 

ou termina (Santos, 2006). 

Existem três tipos de ciclos, ciclo condicional: repetir-até (repeat-until); ciclo 

condicional: repetir-enquanto (do-while) e o ciclo determinístico faça-para (do-for). 

O ciclo condicional repetir-até (repeat-until): executa um bloco de instruções 

até que uma determinada condição lógica seja verdadeira. Este ciclo testa a condição 

lógica após a primeira iteração, ou seja, o teste é realizado à saída. Este ciclo deve ser 

utilizado sempre que se desejar que o código seja executado pelo menos uma vez. 

O ciclo condicional repetir-enquanto (do-while): executa um bloco de 

instruções enquanto uma determinada condição lógica for verdadeira. Este ciclo testa 

a condição lógica à entrada. 

O ciclo determinístico faça-para (do-for): executa um bloco de instruções com 

um número pré-determinado de vezes. 

Estas instruções permitem executar mais de uma vez um determinado código, 

as repetições devem ser sempre finitas e para isso devem utilizar um determinado 

critério como teste no início, teste no fim ou variável de controle. 
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3.3.4. Eventos 

Em computação, um evento é o resultado de uma ação. A ocorrência de um 

evento pode provocar uma reação, que pode ser uma ação, ou conjunto de ações a ser 

tomada. Entende-se como uma mensagem indicando que aconteceu alguma ação, 

como por exemplo, o pressionar o botão do rato ou de uma tecla no teclado. 

Um evento, pode ser quando pressionamos um botão do rato, que determina a 

ocorrência do clicar do rato (mouse click), pode ser a programação um conjunto de 

instruções para que o programa responda com uma ação a esse evento. 

Também podem existir eventos através do teclado, quando pressionamos uma 

tecla o programa determina a ocorrência da tecla pressionada (KeyDown), 

acompanhado da identificação da tecla. 

São ainda considerados eventos, ações como um botão de um joystick, uma 

entrada de dados no microfone, numa rede, uma entrada numa base de dados, um 

ficheiro que foi criado, alterado, apagado ou acedido, entre outros. 

 

3.3.5. Programação de Sensores 

Um sensor em eletrónica é um dispositivo que capta um fenómeno físico (e.g. 

temperatura, humidade ou luminosidade) e converte-o em sinal elétrico. Os sensores 

fazem parte da interface entre o mundo físico e o mundo dos dispositivos eletrónicos, 

como os robots e os computadores. 

 Geralmente, a saída obtida num sensor é de grandeza elétrica com pequena 

tensão, ou corrente ou ainda uma alteração num valor da resistência elétrica, que 

depois é enviada para um circuito eletrónico. 

 Existem inúmeros formatos de sensores, que possuem determinadas 

caraterísticas, e podemos classifica-los quanto a sua categoria, como sensores de 

controle de: temperatura, luminosidade/óticos, pressão, aceleração, 

distância/proximidade, sonoro, substâncias, imagem/câmara, magnético, bem como 

sensores específicos para deteção de outras grandezas físicas.  

 Quanto a sua aplicabilidade, os sensores estão presentes em quase todas as 

áreas do conhecimento como na medicina, engenharia, controle de tráfego, segurança, 

telecomunicações, entre outras. A sua aplicabilidade varia, desde o controle da 

velocidade de um veículo ou de um airbag, de um sensor de presença, da deteção de 

intrusos, controle do fluxo de água, abertura e fecho de portas, entre outros.  
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3.3.6. Operadores Relacionais, Lógicos e Aritméticos 

Na escrita dos algoritmos são utilizados operadores relacionais, lógicos e 

aritméticos, os mais comuns estão de acordo com a semântica definida. 

Tabela 3.1- Operadores relacionais, lógicos e aritméticos (fonte: Santos, 2006) 

 

  

Os operadores aritméticos tomam operandos numéricos (dos tipos inteiro ou 

real) e produzem resultados também numéricos. 

Os operadores relacionais tomam operandos numéricos (dos tipos inteiro ou 

real) e produzem resultados booleanos (verdadeiro ou falso). 

Os operadores lógicos tomam operandos booleanos e produzem resultados 

booleanos. 

 

3.3.7. Tipos de Dados 

Uma das principais funcionalidades de um computador é a manipulação de 

informações, assim, é necessário que existam diversas formas de trabalhar com 

diferentes tipos de dados num programa. Apesar de internamente o computador 

manipular unicamente números, as linguagens de programação permitem que se utilize 

outros tipos de informação nos programas de forma transparente. 

Na programação de computadores um dado é algo que pode ser representado, 

armazenado e manipulado, desta forma, podemos também definir um tipo de dados 

como um conjunto de objetos que tem em comum o mesmo comportamento diante de 

um conjunto definido de operações. Alguns dos tipos de dados definidos na maioria 

das linguagens de programação são os números inteiros, números reais, letras e objetos 

lógicos. Dentre estes, talvez o tipo menos conhecido seja o dos valores lógicos, 

também conhecido como booleanos (Medina & Fertig, 2005).  

As linguagens de programação implementam formas de representar e 

manipular esses dados que podem ser classificados em dois grandes grupos: os tipos 

de dados que são primitivos e os tipos de dados que não são primitivos.  
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Os tipos de dados primitivos são os tipos básicos que devem ser implementados 

por todas as linguagens de programação, como os números reais, inteiros, lógicos, 

carateres e uma cadeia de carateres (string). Os tipos de dados não primitivos, 

normalmente são os vetores, matrizes, classes, que são estruturas de dados mais 

complexas do que os tipos de dados primitivos. 

 

3.3.8. Variáveis 

As variáveis são um recurso que os programas usam para ler e escrever dados 

na memória de um computador, é um espaço na memória que o computador reserva e 

atribui-lhe um determinado nome. 

Embora uma varável possa assumir diferentes valores, ela só pode armazenar 

um único valor a cada instante. Toda a variável é identificada por um nome ou 

identificador. Quando declaramos uma variável, significa dizer que criamos 

(definimos) locais na memória do computador rotulados com os nomes das variáveis 

(identificadores) (Baudson & Araújo, 2013).  

Também é possível de definir o tipo de dados que estas podem conter, ou seja, 

as variáveis podem conter dados do tipo inteiros ou reais (números), carateres (letras, 

símbolos) ou lógico (V/F). 

As variáveis são importantes para os programas que contêm cálculos, 

condições, repetições ou outros dados mutáveis durante a sua execução. 
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4. Problematização da Temática a Lecionar 

O ensino da programação tem como principal objetivo o desenvolvimento nos 

alunos de capacidades, conhecimentos e competências para colocar num programa de 

computador a resolução dos problemas do dia-a-dia. 

Durante o processo de ensino-aprendizagem de fundamentos de programação 

nota-se que grande parte dos alunos apresenta dificuldades em assimilar as abstrações 

envolvidas (Junior & Rapkiewicz, 2005).  

A programação é só um dos tópicos de preocupação no ensino da informática 

(Saeli et al., 2011). Também Kurland et al., (1989), (citado por Saeli et al., 2011) indica 

que a programação é uma aptidão que é difícil de aprender mesmo ao fim de dois anos 

de instrução. 

Shulman, (1987), (citado por Saeli et al., 2011), define o “Pedagogical Content 

Knowledge” (PCK), como “As formas de representação e formulação do tema que o 

tornam compreensível para os outros”. De facto, existe uma diferença entre saber 

programar e ser capaz de ensinar programação. A sala de aula, onde a aprendizagem e 

o ensino ocorrem, é um ambiente complexo em que vários processos e ações 

acontecem. Mas quando se fala de PCK deve ser ter uma atenção especial com a 

aprendizagem dos alunos. Um aspeto do PCK diz respeito aos professores, estes têm 

de saber formular e apresentar a matéria, para que a compreensão possa ocorrer, dado 

que sabemos que os alunos têm diferentes estilos e necessidades de aprendizagem. 

Figura 4.1 - Fases do Pedagocical Content Knowledge (fonte: Shulman, 1987) 

 

A questão usada para desvendar o PCK é: como deve o tópico ser ensinado? 

Ao responder a estas quatro perguntas (vide Figura 4.1) será possível definir o PCK de 

um determinado assunto. As quatro perguntas estão todas ligadas entre si, porque as 

razões para ensinar um tópico (primeira pergunta) influenciarão os conteúdos 

escolhidos para serem incluídos no currículo. Além disso, as dificuldades de 
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aprendizagem que os estudantes encontram certamente influenciarão a forma de o 

ensinar. 

Para o ensino da programação no caso desta intervenção foi necessário pensar 

em três temáticas fundamentais: O Pensamento Computacional (PC); As Dificuldades 

no Ensino da Programação (DEP) e por último a Robótica Educativa (RE) todas como 

estratégias pedagógicas para uma aprendizagem efetiva. 

 

4.1. Pensamento Computacional 

O Pensamento Computacional, é um tema bastante importante que tem 

recebido uma enorme atenção por parte dos investigadores em educação. Wing (2006) 

define-o como uma forma que envolve a resolução de problemas, projetar os sistemas 

e compreender os comportamentos dos seres humanos, baseando-se nos conceitos 

fundamentas da ciência da computação, também afirma que este usa a abstração e 

decomposição para atacar uma tarefa grande e complexa ou projetar um sistema 

complexo. Mais recentemente a mesma autora (Wing, 2011), atualizou a definição do 

Pensamento Computacional e propôs que ainda se incluísse o processo da formulação 

de problemas e das suas soluções que sejam representadas de forma que possam ser 

efetivamente realizadas por um agente de processamento de informações. 

Mais recentemente Brennan e Resnick (2012) apontam ainda ao Pensamento 

Computacional outras competências relacionadas com a resolução de problemas, a 

compreensão dos problemas, a definição de problemas, a abstração, o pensamento 

lógico, a depuração e o reconhecimento de padrões. 

Existem ainda várias iniciativas interessantes para a promoção desta temática, 

como o desenvolvimento de competições sobre o Pensamento Computacional (vide 

www.bebras.uk e bebras.dcc.fc.up.pt), esta iniciativa internacional que se realiza 

anualmente, foi criada para promover e introduzir a informática e o Pensamento 

Computacional para estudantes de todas as idades, com ou sem experiência prévia. 

O Pensamento Computacional que foi apontado pela Organização para a 

Cooperação e Desenvolvimento Económico (OCDE) como um dos elementos-chave 

a integrar nos currículos do século XXI. 

http://www.bebras.uk/
http://bebras.dcc.fc.up.pt/
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4.2. As Principais Dificuldades no Ensino da Programação 

Uma questão não menos importante é a Dificuldade no Ensino da 

Programação, tal como refere Jenkins (2002) a aprendizagem da programação de 

computadores é um desafio e um processo complexo para muitos estudantes. 

Para Gomes et al., (2008) os elevados níveis de insucesso em disciplinas onde 

são ensinados os conceitos mais básicos de programação, em qualquer grau e sistema 

de ensino, é um problema universal que tem sido alvo de variadas pesquisas, 

resultando também em diversificados sistemas, sem que contudo o panorama tenha 

melhorado significativamente. Existe um conjunto de razões que estão na origem do 

problema, nomeadamente, métodos de ensino e aprendizagem desadequados, falta de 

vários tipos de competências por parte dos alunos, em particular no que respeita à 

resolução de problemas, a difícil natureza do tema e uma forte conotação negativa que 

lhe está associada.  

As metodologias tradicionalmente utilizadas para aprender/ensinar estes 

assuntos não se revelam suficientes, pelo que é apresentada uma nova proposta, 

centrada na atividade de resolução de problemas, de acordo com o nível cognitivo do 

aluno e os seus estilos preferenciais de aprendizagem (Piedade, 2021). 

 

4.2.1. A Complexidade da Programação 

No seu nível mais elevado de proficiência a programação é muito mais do que 

a escrita de um conjunto de linhas de código numa dada linguagem, é uma arte e uma 

ciência. Arte porque existem muitas maneiras diferentes de codificar instruções, com 

alguma criatividade. É também uma ciência, porque é constituída por um conjunto de 

regras orientadoras, porque é necessário o uso de lógica e porque existem alguns 

métodos rigorosos de programação que asseguram a eficiência, economia e utilidade 

dos programas gerados (Gomes et al., 2008). 

Para Saeli et al., (2011) um dos principais aspetos na complexidade da 

programação é a dificuldade em compreender a utilidade da programação e aplicar 

corretamente a sintaxe das linguagens de programação. 

Também Piedade et al., (2019) apontam que são necessárias tanto a 

compreensão teórica como a aplicação prática da semântica e da sintaxe específicas 

das linguagens de programação para a sua compreensão. 
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Vários autores consideram que a programação é uma disciplina muito exigente 

e difícil de dominar, associando essa dificuldade à sua natureza abstrata, assim a 

experiência tem demonstrado que em termos genéricos, existir uma grande dificuldade 

em compreender e aplicar certos conceitos abstratos de programação.  

Uma grande dificuldade resulta do facto dos alunos não conseguirem 

compreender e aplicar noções básicas de programação de modo a resolverem 

problemas concretos, estas dificuldades surgem independentemente do tipo de 

linguagem de programação usada. 

Numa tentativa de superar estas dificuldades, alguns estudos apontam a 

Robótica Pedagógica como um bom aliado na resolução de alguns dos problemas 

identificados (Fernandes, 2013). 

 

4.3. Disciplina de Introdução à Robótica 

Tal como já referido anteriormente esta disciplina foi idealizada para ter 

enfoque na programação de computadores através da robótica, procurando assim 

práticas diferenciadas em áreas que são cada vez mais procuradas no mercado de 

trabalho.  

Os robots utilizados foram os mBot, estes utilizam uma Linguagem Visual de 

Programação por Blocos (LVPB) baseada em Scratch 3, esta plataforma chamada de 

mBlock possui uma versão online (https://ide.mblock.cc/) e ainda as versões de 

instalação física para os diferentes sistemas operativos. 

A utilização das linguagens de programação por blocos em detrimento das 

linguagens textuais, permite ao utilizador final um ambiente mais amigável e assim 

possibilita uma melhor aprendizagem das linguagens de programação, (e.g. não tem 

as sintaxes complexas presentes nas linguagens de programação textuais). 

“The visual programming environment (VPE) and block-based programming 

environment have been referred in many research studies as important tools to 

learn programming and to solve many problems taught in primary schools. In 

fact, visual programming with blocks is a great support in introducing 

programming and saves pupils from the difficulties of traditionally complex 

text-based languages” (Piedade et al., 2019. p. 4). 

 

https://ide.mblock.cc/
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Piedade et al., (2019)), referem que o estudo e programação dos objetos 

tangíveis e a robótica por parte dos estudantes, é um caminho pedagógico para o 

desenvolvimento do pensamento computacional e para o desenvolvimento das 

competências na programação. 

Além de introduzir aos alunos os conceitos fundamentais de programação, 

procurou-se nesta disciplina também introduzir os alunos aos conceitos iniciais de 

robótica, com atividades individuais, em pequeno e grande grupo por forma a estimular 

a criatividade, o pensamento critico, o trabalho cooperativo e colaborativo através de 

atividades experimentais 

Piedade et al. (2019) referem que as atividades educacionais baseadas no uso 

da robótica podem ajudar os alunos a assumir um papel mais ativo no seu processo de 

aprendizagem, e assim desenvolver diversas competências mentais e criar novo 

conhecimento. 

 

4.3.1. A Robótica Educativa 

A Robótica Didática (ou pedagógica ou educacional) são termos utilizados para 

caracterizar ambientes de aprendizagem que reúnem plataformas robóticas ou kits de 

montagem compostos por peças diversas, atuadores e sensores, controláveis por micro 

controladores e/ou computadores, com softwares que permitam programar de alguma 

forma o funcionamento dos modelos montados (Oliveira, 2008). 

A revisão da literatura revela que no ensino básico a robótica educativa tem 

sido utilizada como ferramenta de ensino e aprendizagem de várias disciplinas, com 

especial enfase em projetos interdisciplinares envolvendo a Matemática, as Ciências, 

e em especial a Informática e a Tecnologia. 

Ferreira et al., (2010), consideram que hoje em dia é evidente que o ensino não 

pode ser imutável, a introdução de novas tecnologias torna-se natural e pode ser usada 

como um instrumento de combate ao abandono escolar, destacando a motivação para 

o uso da robótica como um dos instrumentos didáticos mais poderosos entre as atuais 

novas tecnologias. 

A robótica permite tornar tangíveis os conceitos ligados à programação e ao 

pensamento computacional, ou seja, fora do espaço de um ecrã de computador. Deste 

modo, é possível aprender a criar, planear, resolver problemas, programando artefactos 
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tangíveis, e consequentemente, construindo algo com uma finalidade que proporcione 

a articulação com outros conteúdos das diferentes áreas do saber.  

A robótica propicia uma aprendizagem mais profunda da tecnologia, 

promovendo momentos para “aprender fazendo”, de forma táctil, na relação que o 

aluno estabelece ao relacionar as suas ideias com os artefactos, processo durante o qual 

os alunos obtêm e visualizam resultados imediatos (Pedro et al., 2017). 

Chalmers (2018), indica que a Robótica Educativa pode ser um caminho seguro 

para introduzir o Pensamento Computacional e a programação desde os primeiros anos 

de escolaridade através de atividades que envolvam os alunos a implementar a 

sequência passo-a-passo do código do programa a fim de permitir que o robot resolva 

o problema ou pelo menos parte dele. De acordo com Bers et al. (2014), os jovens 

estudantes podem simplesmente usar linguagens de programação baseadas em blocos 

e a robótica como forma de desenvolver as suas competências de código e o 

pensamento computacional. 

A integração da robótica em contexto educativo permite criar cenários de 

aprendizagem diversificados, que reúnem tecnologia, linguagens de programação e 

objetos tangíveis; promovendo-se assim a articulação com as áreas curriculares e/ou 

transversais, onde se realizam projetos contextualizados que no seu conjunto 

proporcionam aos alunos a oportunidade de desenvolver a sua criatividade e ter um 

papel ativo na construção do seu próprio conhecimento (Pedro et al., 2017). 
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5. Intervenção Pedagógica 

A Prática de Ensino Supervisionada, foi realizada no âmbito da disciplina de 

Introdução à Robótica, especificamente no módulo 3, na turma C do 9.º ano de 

escolaridade do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide. Assim apresento os 

vários documentos utilizados como suporte à intervenção realizada, como os 

respetivos planos de aula o cenário de aprendizagem, os objetivos, os recursos, a 

metodologia utilizada e estratégias adotadas. 

 

5.1. Observação de aulas 

A observação desempenha um papel fundamental na melhoria da qualidade do 

ensino e da aprendizagem, constituindo uma fonte de inspiração e motivação e um 

forte catalisador de mudança na escola (Reis, 2011). 

Antecedendo a intervenção, iniciei a minha atividade na Escola Secundária da 

Portela, com a observação de 6 aulas do Professor Cooperante no 1.º e 2.º períodos 

letivos das 11 previstas, as 5 aulas que não foram observadas deveram-se à 

participação do professor cooperante no projeto Erasmus+ que o obrigou a ausentar-

se do país, bem como na receção de grupos de professores e alunos estrangeiros. 

Assim, elaborei grelhas de observação tanto para a observação do Professor 

Cooperante (vide Anexo B) como para a observação dos alunos da turma (vide Anexo 

C). 

No dia 13 de outubro assisti a primeira aula do professor cooperante, na qual 

ele fez a minha apresentação e explicou o motivo da minha presença, após isso, indicou 

a tarefa que os alunos deveriam realizar no decurso da aula, que foi a participação num 

concurso de programação numa plataforma online. O professor teve o cuidado de 

deixar trabalho atribuído dado que iria estar ausente nos 15 dias seguintes devido ao 

projeto Erasmus+. 

No dia 3 de novembro, segunda aula observada, o professor cooperante esteve 

a verificar o trabalho realizado pelos alunos durante a sua ausência, dando um feedback 

formativo sobre o desempenho dos alunos na atividade proposta. 

No dia 17 de novembro, terceira aula observada, o professor cooperante dividiu 

a turma em grupos e lecionou uma aula prática de montagem de robots e os seus 

respetivos sensores/atuadores, os grupos participaram procedendo a assemblagem dos 
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robots do grupo. Durante esta aula foi possível perceber que o docente além de aferir 

se o material estaria todo em boas condições de funcionamento, também aproveitou 

para introduzir alguns conceitos básicos de eletrónica e mecânica presentes nos robots 

utilizados. 

No dia 15 de dezembro, após 3 semanas sem aulas (1 aula devido à receção de 

um grupo de professores e alunos estrangeiros e 2 aulas devido aos feriados nacionais), 

o professor continuou a verificar e testar o material eletrónico e a proceder à 

substituição de componentes dos robots que não estavam nas melhores condições, e 

fazer testes práticos de verificação de velocidade, potência, rotação, entre outros. 

No dia 19 de janeiro (dia 12 não houve aula devido a uma receção a professores 

do projeto Erasmus+), o professor procedeu a uma introdução à linguagem de 

programação por blocos através da plataforma mBlock, na qual esteve a explicar as 

suas caraterísticas (área de trabalho, os blocos de programação, a área de programação 

por código, a importância do login, a componente do armazenamento e a partilha dos 

projetos na nuvem (cloud), foram ainda realizados alguns programas simples para 

demonstrar o funcionamento dos blocos de programação. 

No dia 26 de janeiro o professor continuou a demonstração da plataforma 

mBlock, a instalação de dispositivos (na biblioteca da plataforma) e os seus blocos de 

programação, bem como as extensões adicionais dos dispositivos que permitem 

aumentar exponencialmente a capacidade de programação dos robots com o uso de 

sensores, inteligência artificial, internet das coisas, entre outros. Ainda conseguiu 

demonstrar como se carrega o programa do mBlock para o robot mBot.  

Assim, através dos documentos de trabalho desenvolvidos, fui tirando notas de 

campo e efetuando registos escritos que foram importantes para percecionar e 

compreender as técnicas, estratégias e metodologias de ensino utilizadas pelo 

professor cooperante e também para entender as dinâmicas em sala de aula, tanto no 

trabalho individual como no trabalho em grupo dos alunos.  

Quanto a observação do professor cooperante, verifiquei que este possui uma 

enorme experiência no que diz respeito à utilização da robótica educativa nas suas 

atividades letivas, tanto a nível nacional como internacional, ele expressou-se bem e 

forneceu instruções de forma clara e concisa, conseguiu utilizar efetivamente os 

conhecimentos prévio dos alunos e diversificou as atividades em sala de aula. Reparei 

ainda que ele revelou um entusiasmo puro, sincero e contagiante nas atividades letivas 

e adequou as estratégias de ensino aos conteúdos a lecionar, conseguiu captar a atenção 
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dos alunos e estimulou e encorajou a participação destes, resumindo o professor 

cooperante demonstrou excelentes conhecimentos dos conteúdos e proporcionou 

momentos de aprendizagem efetivos e estimulantes em sala de aula. 

Na observação dos alunos devido a todas as condicionantes existentes (as aulas 

que não se realizaram e os casos de isolamento devido à Covid19), foi só possível de 

observar um determinado grupo de raparigas e rapazes (3 elementos de cada género), 

mas como resultado dessa observação foi possível aferir que existiu uma grande 

recetividade pelos alunos da disciplina e principalmente dos conteúdos que foram 

lecionados, observei ainda que os alunos envolveram-se com entusiasmo e apropriam-

se das aprendizagens. O discurso dos alunos foi francamente positivo relativamente às 

aprendizagens realizadas e o ambiente em sala de aula foi claramente de participação, 

interesse e motivação. 

Observei e discuti com o professor cooperante as caraterísticas da maioria dos 

alunos da turma, tendo denotado ainda algumas dificuldades presentes nos alunos, 

sendo que as mais relevantes prenderam-se com as dificuldades na utilização da 

programação, principalmente pelos alunos que estiveram em contacto com a disciplina 

pela primeira vez. 

Desta forma estou certo que a observação realizada foi importante para a 

planificação adequada e para a preparação das estratégias de ensino, procurei assim 

adaptar as atividades de acordo com as caraterísticas dos alunos, privilegiando uma 

metodologia de cariz prático. 

 

5.2. Cenário de Aprendizagem 

Um cenário de aprendizagem é uma ferramenta que tem um papel estratégico 

na Formação Inicial de Professores (FIP). 

Este conceito tem sido utilizado em diferentes áreas de atividade como 

estratégia para projetar o futuro, antecipando problemas e prevendo soluções para 

esses mesmos problemas (Matos et al., 2019). 

“A utilização de cenários em situações de educação e formação apela ao 

desenvolvimento da capacidade de imaginar de forma fundamentada e 

sustentada situações educativas com objetivos claros e específico.  

Identifica-se por isso uma relação natural entre essa capacidade e competências 

relacionadas com o pensamento crítico e criativo, a resolução de problemas, a 
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comunicação e a colaboração, competências estas que têm vindo a ser 

recorrentemente referidas em vários referenciais internacionais” (Matos et al., 

2019, pp. 227-228).  

Figura 5.1 - Princípios orientadores para o desenho de cenários de aprendizagem (fonte: Matos, 2014) 

 

 Matos et al., (2019), refere ainda que a conceção de um cenário de 

aprendizagem é algo que o professor faz regularmente, sempre que planeia atividades 

de ensino, e procurar antecipar ou desenhar experiências e problemas que pretende 

fazer acontecer na sala de aula com os seus alunos (pp. 228). 

 Assim, desenvolvi um cenário de aprendizagem (vide Anexo D), no qual 

prentendi na sua génese que os alunos através da Introdução à Robótica trabalhassem 

a aprendizagem das linguagens de programação e, através da resolução de problemas 

articulassem os conhecimentos adquiridos nas diferentes disciplinas desenvolvendo 

assim, a capacidade de pensar os problemas que enfrentamos com o crescente 

crescimento urbanistico e populacional nas cidades, por ultimo, que pensassem como 

poderiam contribuir para as soluções que precunizam as “Smart Cities”. 

Os problemas foram apresentados e resolvidos em cada aula, pelos respetivos 

grupos, apresentando as suas soluções e submetendo-as na plataforma da turma para 

posterior análise.  

 Os alunos foram organizados em grupos de 4 elementos, sendo 2 grupos de 

raparigas e 4 grupos de rapazes, que assim contribuiram para a investigação realizada 

nesta intervenção. 
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5.3. Objetivos de Aprendizagem 

Os objetivos de aprendizagem que procurei desenvolver com os alunos na  

intervenção foram os seguintes: 

• Relacionar a programação e a robótica na resolução de problemas; 

• Reconhecer os princípios e conceitos fundamentais da programação; 

• Reconhecer as vantagens do pensamento computacional; 

• Reconhecer a vantagem da reutilização do código; 

• Reconhecer a vantagem da programação de robots para a aprendizagem 

das linguagens de programação; 

• Identificar um problema e decompô-lo em subprogramas; 

• Identificar componentes estruturais de programação; 

• Identificar os diferentes tipos de dados; 

• Identificar os diferentes operadores e funções; 

• Demonstrar a aprendizagem da programação; 

• Experimentar o funcionamento das estruturas de seleção e controlo;  

• Integrar as varáveis e sequências para a sua utilização; 

• Resolver erros existentes na programação e na sequência da resolução 

do problema; 

• Elaborar sequências de instruções para utilização das estruturas de 

seleção e controlo. 

 

5.4. Metodologia de avaliação das aprendizagens 

A avaliação deve ser uma ação contínua e sistemática integrada no processo de 

ensino-aprendizagem e não desempenhar apenas uma função classificadora dos 

conhecimentos dos alunos num determinado momento (Dorotea, 2013). 

Nesta intervenção propus-me a fazer três tipo de avaliação, uma avaliação 

diagnóstica antes do início da intervenção, uma avaliação formativa durante a 

intervenção e uma avaliação sumativa no final da intervenção 

A avaliação formativa desempenha um papel fundamental no processo de 

ensino e de aprendizagem; informa sobre o estado dos alunos, os problemas 

que apresentam, como estão a progredir. Um feedback relevante e imediato 

promove a autonomia dos alunos e a autorregulação dos seus próprios 
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processos de aprendizagem, e permite ao professor decidir sobre o processo de 

ensino, promovendo a adaptação de estratégias de acordo com as necessidades 

dos alunos (Dorotea & Pedro, 2015). 

 Antes da intervenção (início de fevereiro) foi aplicada a avaliação diagnóstica, 

aferindo assim os conhecimentos prévios dos alunos, esta contribuiu para a preparação 

e operacionalização do cenário e elaboração dos materiais de acordo com a 

necessidade especificas de alguns alunos.  

A avaliação formativa foi efetuada continuamente, através da grelha de 

verificação de observação direta (com o recurso a rubricas de avaliação formativa) 

(vide Anexo W), regista-se o interesse, a participação nas tarefas, a qualidade de 

trabalho realizado, a gestão das tarefas e a capacidade de organização.  

Assim obtive uma informação que me permitiu orientar o processo de 

desenvolvimento das aprendizagens, e fosse adequando-o às características dos alunos, 

permitiu também a adaptação das atividades letivas às dificuldades individuais de cada 

um.  

Esta avaliação deve ser simples e clara para que seja compreendida pelos 

alunos, e lhes permita regular a sua aprendizagem, por forma a permitir que cada um 

construa o seu percurso de aprendizagem. 

Uma definição da avaliação sumativa é dada pelo Decreto-Lei n.º 139/2012, de 

5 de julho, que no seu artigo n.º 24 diz que: “A avaliação sumativa traduz o juízo global 

sobre as aprendizagens feitas pelos alunos, tendo como objetivo a classificação e 

certificação”. 

A avaliação sumativa (com o recurso a rubricas de avaliação) (vide Anexo X) 

foi efetuada após o trabalho individual e do grupo na resolução dos problemas 

apresentados, avaliei a conceção, a realização e apresentação da solução para cada 

problema, pretendi que esta avaliação refletisse a aprendizagem efetuada ao longo 

desta intervenção e assim fosse traduzida posteriormente numa classificação. 

O processo avaliativo é um processo de grande importância pelo impacto que 

este causa na vida académica dos alunos, assim este deve ser encarado com 

responsabilidade e proporcionar aos alunos atingir os seus objetivos de aquisição dos 

conhecimentos, e não ser só, um processo de mera classificação. 

Quando a avaliação é entendida apenas como mera forma de reduzir toda a 

informação a uma classificação, transforma-se num instrumento de premiação ou 

punição dos alunos (aprovação ou reprovação) (Dorotea & Pedro, 2015). 
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5.5. Metodologia de Aprendizagem Baseadas em Problemas 

Esta metodologia de aprendizagem tem como principal pressuposto que os 

alunos explorem os seus conhecimentos para tentar resolver um dado problema.  

Quando identificarem os conhecimentos necessários para aprenderem a 

resolver o problema, os alunos investigam sobre o problema e procuram soluções. 

Caso sejam encontradas várias possibilidades de resolução do problema, estas devem 

ser avaliadas por forma a que se escolha uma e finalmente proceder à solução do 

problema. Por fim esta metodologia termina com a apresentação dos resultados 

alcançados, aqui o aluno é responsável pela sua própria aprendizagem. 

Figura 5.2 - Esquema da Aprendizagem Baseada em Problemas (fonte: Piedade et al., 2017) 

 

Pedro et al., (2017), afirmam que esta metodologia promove o trabalho em 

equipa, a colaboração, o pensamento crítico e criativo, a resolução de problemas, o 

desenvolvimento de competências de comunicação, entre outras competências para o 

século XXI. 

Na aprendizagem baseada em problemas o resultado final pode ser apenas uma 

ou várias propostas de solução para o problema (Pedro et al., 2017). 

 

5.6. Atividades  

As atividades realizadas na minha intervenção foram as seguintes: 

• Avaliação diagnóstica inicial; 

• Apresentação da intervenção aos alunos; 

• Programação de robots sem sensores; 

• Programação de robots com sensor de ultrassom e sensor seguidor de 

linha (com e sem obstáculos); 

• Programação de robots com o módulo LED RGB e o Buzzer; 
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• Programação de robots com o sensor de luz e o módulo LED RGB; 

• Programação de robots com sensor de movimento PIR (Passive Infrared 

Sensor); 

• Avaliação Formativa; 

• Avaliação Sumativa. 

 

5.7. Recursos 

Os Recursos Educativos Digitais (RED) que foram colocados a disposição dos 

alunos, foram fundamentais para a execução das estratégias pedagógicas, e assim, 

suportaram a prática de ensino supervisionada.  

Estes recursos podem ser facilmente atualizados, podem ser incluídos em redes 

de colaboração e comunicação, proporcionando a aprendizagem individual ou em 

grupo, estimulando a aprendizagem criativa 

Estes foram também importantes no apoio aos alunos no trabalho síncrono e 

assíncrono, bem como, para a consolidação das suas aprendizagens em qualquer hora 

e em qualquer lugar.  

Revestiu-se de especial importância a planificação e preparação destes de 

forma que fossem atuais, úteis, intuitivos, objetivos, e possuíssem rigor científico.  

Para tal mobilizei os seguintes recursos: 

• Computadores com ligação à Internet; 

• Smartboard Promethean Interactive WhiteBoard; 

• Kit Robot Educativo Makeblock mBot v1; 

• Quadros brancos e canetas; 

• Planos de aula; 

• Apresentações eletrónicas; 

• Guiões de trabalho; 

• Problemas da aula; 

• Ficha de avaliação (inicial/final); 

• Grelhas de avaliação (formativa/sumativa); 

• Software de apoio (Google Classroom, Google Docs, mBlock 5). 
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5.8. Operacionalização das atividades letivas  

Para a operacionalização das atividades letivas foram criados os respetivos 

planos de aula (vide Anexos E a I) com a finalidade de definir os seguintes elementos: 

os objetivos específicos, os conteúdos, as atividades, as metodologias/estratégias, os 

recursos técnicos/pedagógicos e os critérios e instrumentos de avaliação a adotar em 

cada aula. 

Entendo que o meu papel, como Professor Estagiário (PE), foi o de 

proporcionar aos alunos autonomia na construção do conhecimento, no 

desenvolvimento do raciocínio lógico, na capacidade da análise crítica, tanto no 

trabalho individual como colaborativo. A minha função foi procurar ser um orientador 

no pensamento e na pesquisa em busca do conhecimento para a resolução dos 

problemas propostos nas atividades letivas e, permitir ao aluno ser o protagonista da 

sua aprendizagem envolvido na situação-problema. 

Assim, para a concretização das atividades letivas, concebi uma disciplina na 

Plataforma Google Classroom (PGC) adotada pela escola (vide Anexo J) na qual 

estruturei toda a intervenção. Esta continha uma secção para apoio onde constavam os 

documentos orientadores (estrutura modular da disciplina, critérios de avaliação e 

calendarização da prática de ensino supervisionada), as secções para as aulas 

lecionadas (5 sessões de 100 minutos), uma seção com os documentos de avaliação 

(rubricas de avaliação formativa e grelhas de avaliação sumativas) e, na última secção, 

os recursos para apoio aos alunos, em específico, apresentações eletrónicas (vide 

Anexo V), manuais, guiões (vide Anexo Z a VV) e vídeos de apoio. 

Figura 5.3 - Posto de trabalho dos grupos 
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Em cada problema proposto, os alunos apoiavam-se nas aprendizagens 

anteriores e em grupo procuravam superar as dificuldades encontradas, e melhorar 

sempre o código com a finalidade de levar o robot executar a tarefa sem erros. Quando 

surgiam erros ou dificuldades que não conseguiam superar aí solicitavam a ajuda do 

Professor Estagiário. 

Os problemas idealizados tiveram em conta os problemas do dia-a-dia, estes 

foram pensados com o intuito a proporcionar e promover o trabalho colaborativo entre 

alunos, sendo que na fase da conceção dos mesmos procurei auscultar o Professor 

Cooperante para obter a sua opinião técnica e científica e grau de adequação aos alunos 

em causa.  

Ao longo desta intervenção procurei aplicar a metodologia de Aprendizagem 

Baseada em Problemas (APB), aumentando gradualmente a dificuldade ao longo da 

intervenção, procurei sempre colocar exemplos de código que demonstrassem o que 

era pretendido e programei os robots para demonstrar a solução e assim, os alunos 

perceberem claramente o que era esperado que fizessem. 

Tive sempre o cuidado de questionar e desafiar os alunos para compreenderem 

e melhorarem a programação do robot, procurando eliminar as redundâncias e 

simplificar o código com o recurso a blocos que otimizassem a programação. 

 Além da disponibilização dos materiais na plataforma da disciplina, esta 

ferramenta serviu para a comunicação com a turma e para individualmente dar 

feedback aos trabalhos apresentados, prestar apoio quando os alunos assim o 

solicitavam e ainda para os alunos submeteram os ficheiros de código para avaliação. 

Foram constituídos 6 grupos de trabalho com 4 alunos (sendo que 1 grupo tinha 

5 alunos). Cada grupo tinha acesso a um 1 kit mBot e um computador portátil, tendo 

assim que trabalhar colaborativamente na resolução dos problemas propostos. 

Na planificação inicial da Prática de Ensino Supervisionada, as atividades 

letivas estavam previstas terem a duração de 50 minutos e decorrer no período de 23 

de fevereiro a 27 de abril (conforme o horário da disciplina). No entanto, foi possível 

através de uma permuta com a professora que lecionava a aula anterior passar a 

usufruir de aulas de 100 minutos, tendo a intervenção ficado prevista decorrer assim 

entre 23 de fevereiro e 23 de março. Contudo, devido às deslocações do professor 

cooperante no decurso do projeto Erasmus+ em que participou e a receção dos 

professores estrangeiros integrantes do mesmo projeto, a necessidade da professora 

permutadora de realizar momentos de avaliação, e ainda, ao período da interrupção 
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letiva do 2.º período, a intervenção acabou se prolongar no tempo, decorrendo entre 

23 de fevereiro e 4 de maio.  

 

5.8.1. 1.ª e 2.ª aula - 23.02.2022 

Na primeira e segunda aula procedi ao registo de presenças após o qual realizei 

a apresentação da intervenção e do cenário de aprendizagem, em concreto os objetivos 

a atingir por parte dos alunos, os critérios de avaliação da intervenção e a constituição 

dos grupos de trabalho.  

Figura 5.4 - Grupos de trabalho a programar Robots 

 

De seguida através de uma apresentação eletrónica (vide Anexo K) iniciei com 

uma revisão de conceitos genéricos sobre algoritmia, robótica e da programação por 

blocos. Quanto à introdução dos novos conceitos, foi apresentado um problema que os 

alunos resolveram (sem a utilização de sensores), tiveram de percecionar qual seria a 

ação do robot, fazer a simulação do problema, pensar na melhor solução, testar o 

comportamento do robot e se necessário retificar e melhorar a programação deste. 

 Por último, através da plataforma da disciplina, foram submetidas as soluções 

do problema realizadas pelos diferentes grupos para posterior avaliação.  

A aula terminou com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 
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5.8.2. 3.ª e 4.ª aula - 02.03.2022 

Na terceira e quarta aula, iniciei as atividades procedendo ao registo de 

presenças. Foi necessário voltar a rever a apresentação eletrónica da aula anterior sobre 

o “conceito de algoritmo”, dado que existiram alunos que após serem questionados, 

demonstraram dúvidas quanto a esses conteúdos. De seguida, procedi à introdução dos 

novos conteúdos, utilizando uma apresentação eletrónica (vide Anexo L) sobre o 

funcionamento do sensor ultrassónico e o sensor seguidor de linha, bem como os 

procedimentos para a sua colocação e configuração (ligações às respetivas portas na 

placa Arduino) no robot mBot. 

 Foi apresentado um “cenário da cidade” com a simulação de veículos avariados 

na via pública, para qual os robots utilizando o sensor ultrassónico, deviam parar 

quando detetassem os obstáculos, quando finalizassem essa tarefa deveriam programar 

e testar o sensor seguidor de linha no percurso previamente assinalado.  

Figura 5.5 - Grupo de raparigas a programar o Robot 

 

Assim, os alunos idealizaram a ação do robot, com a utilização dos sensores de 

ultrassom e de seguidor de linha, retificaram e melhoraram a programação deste.  

Por último submeteram as soluções a que chegaram na plataforma da disciplina 

para posterior avaliação.  

A aula terminou com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 
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5.8.3. 5.ª e 6.ª aula - 16.03.2022 

Na quinta e sexta aula, procedi ao registo de presenças, e efetuei uma revisão 

da aula anterior (verifiquei nos problemas submetidos na plataforma que continham 

erros na programação), principalmente o código relativo ao sensor seguidor de linha, 

ou seja, o comportamento do sensor durante a receção do sinal dos infravermelhos e 

quando tem de corrigir a trajetória para ficar dentro da linha. 

Inicialmente estava previsto serem apresentados nesta aula o sensor de som e 

o módulo RGB, mas infelizmente não foi possível obter o sensor de som (nem por 

aquisição, nem por empréstimo), assim foi necessário repensar a planificação inicial e 

consultando o Professor Cooperante resolvi alterar os conteúdos a lecionar nestas 

aulas. Utilizei uma apresentação eletrónica (vide Anexo M) com a introdução dos 

novos conceitos e também a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores e 

atuadores) do robot mBot.  

Nestas aulas os alunos idealizaram a ação do robot, com a utilização dos LED’s 

e o Buzzer incorporados na placa Arduino do robot.  Para tal verificaram como é 

constituída a palete de cores RGB (Red, Green, Blue) e os respetivos blocos de 

programação, tal como, o funcionamento do Buzzer para reproduzir sons e os 

respetivos blocos de programação de ambos, como exemplo, foi efetuada a simulação 

de uma viatura de emergência, que numa determinada situação tinha de ligar os LED’s 

de aviso e a respetiva sirene (sinalização de emergência luminosa e sonora). 

Figura 5.6 - Aluno a testar Robot no cenário 
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Assim os alunos programaram, identificaram e retificaram os erros melhorando 

a programação do robot, e no final submeteram as soluções na plataforma da 

disciplina.  

A aula terminou com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

 

5.8.4. 7.ª e 8.ª aula - 30.03.2022 

Na sétima e oitava aula efetuei inicialmente o registo de presenças e a revisão 

dos conteúdos lecionados na aula anterior, em concreto a palete de cores RGB para 

obter cores compostas com os LED’s do robot, que tinha suscitado algumas dúvidas 

nos alunos. 

Na planificação inicial estava previsto ser apresentado o sensor de cor e o 

sensor de luz, mas infelizmente não foi possível de obter o sensor de cor, (nem por 

aquisição, nem por empréstimo), assim mais uma vez foi necessário repensar a 

planificação inicial e com conhecimento do Professor Cooperante alterei os conteúdos 

a lecionar nestas aulas. 

Após a visualização da apresentação eletrónica (vide Anexo N), introduzi os 

novos conceitos e a respetiva associação das funcionalidades tecnológicas (sensores e 

atuadores) do robot mBot.  

Figura 5.7 - Utilização de diferentes Robots no cenário 

 

Os alunos idealizaram a ação do robot, com a utilização do sensor de luz e com 

o módulo LED RGB, retificando e melhorando a programação deste.  
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Por último submeteram as soluções do problema na plataforma da disciplina. 

Para utilização do sensor de luz foi necessário proceder à instalação de uma extensão 

(Maker’s Plataform) que contém os blocos de código para a programação deste sensor. 

A aula terminou com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

 

5.8.5. 9.ª e 10.º aula - 04.05.2022 

Na nona aula, após o registo de presenças, foi efetuada a habitual revisão dos 

conteúdos lecionados na aula anterior. 

Foi realizada a introdução dos novos conceitos relativos aos sensores a 

trabalhar na aula e também a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores e 

atuadores) do robot mBot à resolução de problemas específicos, foi ainda utilizada uma 

apresentação eletrónica (vide Anexo O). 

Figura 5.8 - Simulação de obstáculos no cenário 

 

 Para tal, os alunos tiveram de idealizar a ação do robot, com a utilização do 

sensor movimento PIR (Passive Infrared Sensor), retificar e melhorar a programação 

deste, por último submeter a solução na plataforma da disciplina.  

Para utilização do sensor de luz foi necessário proceder à instalação da extensão 

Maker’s Plataform, (referida anteriormente) que contém os blocos de código para a 

programação deste sensor. 

A aula terminou com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 
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Na décima aula, foram apresentadas, discutidas e avaliadas as soluções finais 

dos problemas propostas por cada grupo. Assim os alunos tiveram a oportunidade de 

ver as soluções apresentadas pelos diferentes grupos e verificar a programação 

efetuada por estes. 

Foi ainda feita uma breve análise pelo Professor Estagiário do trabalho 

realizado durante estas 5 aulas da intervenção no âmbito da Prática de Ensino 

Supervisionada, realçando o empenho, e dedicação demonstrada pelos alunos nestes 

momentos de aprendizagem. 

Finda a apresentação das tarefas os alunos efetuaram a sua autoavaliação, foi-

lhes ainda pedido que procedessem ao preenchimento do inquérito avaliativo das 

atividades letivas que seria disponibilizado na plataforma da disciplina. 
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6. Dimensão Investigativa 

Neste capítulo descrevo todo o processo de investigação realizado no decurso 

da Prática de Ensino Supervisionada, desde a metodologia de investigação, aos 

instrumentos e procedimentos utilizados para recolha e análise de dados. 

Para tal, foram previamente elaboradas as respetivas autorizações, em formato 

de consentimento informado, para a realização da investigação, uma destinada ao 

Diretor do Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide (vide Anexo P) e a outra 

destinada aos Encarregados de Educação dos alunos (vide Anexo Q). Nestas os 

indicados deveriam manifestar o seu consentimento para realização/participação no 

estudo, sendo igualmente informados acerca do tipo de estudo a realizar, os seus 

propósitos, os procedimentos, ao mesmo tempo que lhes era garantido o anonimato e 

a confidencialidade dos dados pessoais. 

Almeida & Freire, (2008), indicam que uma investigação é dirigida à testagem 

de hipóteses e que se pretende, ao definir um plano de investigação, criar as condições 

para que os dados obtidos sejam significativos para o problema em questão. Tal 

significância passa indubitavelmente pela qualidade das amostras tomadas, ou seja, 

junto de quem foi realizada a investigação.  

A perspetiva quantitativa desenvolve a chamada metodologia hipotético-

dedutiva, segundo a qual, a explicação causal se gere através de uma lógica dedutiva, 

ou seja, a pesquisa está referenciada a uma teoria que fundamenta e justifica as 

tentativas de explicação para as hipóteses de investigação. 

Este estudo é de pequena dimensão devido ao número de intervenientes na 

prática de ensino supervisionada 𝒏 < 𝟑𝟎 e a amostra não foi constituída através de um 

processo de aleatorização. 

Na investigação científica, por norma, recorre-se a amostras extraídas de 

populações às quais se querem depois generalizar os resultados. As amostras a tomar 

devem, então, possuir certas caraterísticas como forma de se constituírem em boas 

representações das populações de onde forma retiradas (Almeida & Freire, 2008). 

Assume-se como variável dependente a “aprendizagem da programação” e 

como a variável independente o “género”. A primeira foi operacionalizada através da 

aplicação de um Ficha de avaliação diagnóstica inicial (pré-teste) e uma Ficha de 

avaliação final (pós-teste); a segunda através da divisão dos alunos em dois grupos: 

rapazes e raparigas. 



  

46 

Quanto à análise foi efetuado um tratamento estatístico assente na comparação 

dos resultados das raparigas versus rapazes refletidos na avaliação sumativa dos 

problemas resolvidos em sala de aula. 

Apresenta-se assim de seguida as hipóteses da presente investigação, sendo que 

se apresenta a hipótese zero e hipótese alternativa. 

Hipótese de estudo 1: 

• H0:  Não existe diferenças significativas na pontuação apresentada 

pelos alunos na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada no pós-teste; 

• HAlt.: Existem diferenças significativas entre as pontuações que o 

grupo de alunos obteve na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada 

no pós-teste.  

Hipótese de estudo 2: 

• H0: Não existe diferenças significativas na pontuação apresentada 

pelos grupos de rapazes e o grupo de raparigas nas pontuações obtidas 

nas fichas aplicadas; 

• HAlt.: Existem diferenças significativas entre a pontuação apresentada 

pelos grupos de rapazes e o grupo de raparigas nas pontuações obtidas 

nas fichas aplicadas. 

 

6.1. Instrumentos e procedimentos de Recolha de Dados 

A recolha de dado foi efetuada através de fichas de avaliação desenvolvidas 

em paridade e aplicadas em dois momentos, uma Ficha de avaliação inicial (pré-teste) 

e uma Ficha de avaliação final (pós-teste). Ambos os testes foram aplicados em sala 

de aula, no início e no fim da intervenção, recorrendo à plataforma de avaliação SIMA 

(Sistema Interativo de Monitorização das Aprendizagens) disponibilizada pelo 

CCEMS (Centro de Competências Entre Mar e Serra) que permitiu aos alunos 

preencher online num qualquer dispositivo eletrónico (smartphone, tablet ou 

computador). 

Tanto a Ficha de avaliação inicial (vide Anexo T) como a Ficha de avaliação 

final (vide Anexo U) eram compostas por 20 questões (num total de 100 pontos) 

divididas por domínios, sendo: 5 questões para o domínio da algoritmia, que valiam 

25% da cotação total (25 pontos); 5 questões para o domínio da robótica que valiam 

25% da cotação total (25 pontos) e 10 questões para o domínio da programação que 
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valiam 50% da cotação total (50 pontos). Na ficha de avaliação inicial as questões 

eram mais genéricas e menos complexas, para perceber os conhecimentos que cada 

aluno possuía sobre cada domínio. Na ficha de avaliação final as questões elaboradas 

incidiram mais sobre os conteúdos lecionados durante a intervenção para assim aferir 

a aquisição de conhecimentos dos alunos. 

 Estes dados recolhidos de forma organizada com resumos estatísticos 

permitiram ter uma visão geral do que foi melhor conseguido e do que não foi tão bem 

conseguido, assim com base nessas evidências procuro responder á questão de 

investigação colocada. 

6.2. Resultados  

Relativamente aos resultados devo salientar que idealmente para fazer análise 

de dados de natureza paramétrica, devemos de considerar idealmente três requisitos:  

1. Um número considerável de participantes (𝒏 >

𝟑𝟎 𝒏𝒐𝒔 𝒅𝒊𝒇𝒆𝒓𝒆𝒏𝒕𝒆𝒔 𝒈𝒓𝒖𝒑𝒐𝒔);  

2. Homogeneidade de variâncias;  

3. Normalidade da distribuição. 

O primeiro requisito não se cumpre dado que temos um 𝒏 𝒕𝒐𝒕𝒂𝒍 =   𝟐𝟓, e 

também não se verificou o terceiro requisito da normalidade da distribuição, o que é 

compreensível dado que quanto menor é o número de observações, menor é a 

proximidade entre a sua distribuição e a curva de Gauss. Deste modo, optei pela 

realização de testes não paramétricos (vide Anexos R e S) para realizar analise 

comparativa de médias entre o grupo de rapazes e o grupo das raparigas, considerando 

os dois momentos de análise. 

 

6.2.1. Análise comparativa pré-teste e pós-teste 

  Sabendo que os teste a realizar são testes não paramétricos, procedi a análise 

comparativa, comparando o desempenho no início e do fim do estudo.  
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Tabela 6.1 - Resultado da Estatística Descritiva do Teste de Wilcoxon 

  

 Verifica-se que existe melhoria nos resultados dos alunos em todas as 

dimensões estudadas do momento inicial do pré-teste para o pós-teste com exceção do 

dominio da programação, na medida em que no pós-teste os resultados são sempre 

superiores. 

Para identificar a significância estatística dessas diferenças realizei então o 

teste Wilcoxon. 

Tabela 6.2 - Resultado do resumo de Teste de Hipótese (pontos) 

 

 

Pela análise da tabela 6.2, verifica-se que o resultado (decisão) é a de “Rejeitar 

a hipótese nula”, ou seja, há diferenças entre os grupos, os alunos apresentaram melhor 

desempenho no fim do que apresentaram no início, quanto aos resultados dos pontos 

do teste (vide Tabela 6.1). 

 

Tabela 6.3 – Resultado do resumo de Teste de Hipótese (algoritmia) 
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Pela análise da tabela 6.3, verifica-se que relativamente à algoritmia, o 

resultado (decisão) é a de “Rejeitar a hipótese nula”, ou seja, há diferenças entre os 

grupos, eles apresentaram melhor desempenho no fim do que apresentaram no início, 

quanto aos resultados da algoritmia do teste (vide Tabela 6.1). 

 

Tabela 6.4 - Resultado do resumo de Teste de Hipótese (robótica) 

 

 

Pela análise da tabela 6.4, verifica-se que o resultado (decisão) é a de “Reter a 

hipótese nula”, ou seja, as diferenças entre os grupos, não foram significativas, quanto 

aos resultados obtidos para a seção do teste relativa à robótica no teste de diagnóstico 

comparativamente ao teste final (vide Tabela 6.1). 

 

Tabela 6.5 - Resultado do resumo de Teste de Hipótese (programação) 

 

 

De igual modo na tabela 6.5, verifica-se que o resultado (decisão) é a de “Reter 

a hipótese nula”, ou seja, as diferenças entre os grupos não mostraram ser significativas 

quanto aos resultados da programação obtidos no teste inicial vs. final (vide Tabela 

6.1). 

Desta forma, verifica-se que só se detetaram diferenças estatisticamente 

significativas entre o início do estudo e o fim do estudo, naquilo que foram os 

resultados globais, mas igualmente e de forma específica no que diz respeito à robótica 

e à programação as diferenças não foram estatisticamente significativas, nem na 

primeira onde elas melhoraram, nem na segunda onde até se registou algum retrocesso.  
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6.2.2. Análise comparativa por género  

Nesta análise em específico como se constituíram grupos independentes (quem 

está no grupo dos rapazes não está no grupo das raparigas), realizei os testes não- 

paramétricos de comparação de média para amostras independentes. 

Para o caso foi efetuada primeiramente uma análise da estatística descritiva da 

comparação entre os resultados obtidos (médias) pelos rapazes e pelas raparigas no 

teste final.  

 

Tabela 6.6 - Resultado da Estatística Descritiva das médias (Teste-T amostras independentes) 

 

Como o número de rapazes na turma é substancialmente superior ao número 

de raparigas foi efetuada uma seleção aleatória de rapazes para se constituir um grupo 

numericamente equivalente ao das raparigas e assim se efetuar a comparação entre 

grupos, seguindo a regra 𝒎𝒂𝒊𝒐𝒓 𝒈𝒓𝒖𝒑𝒐 = 𝒎𝒆𝒏𝒐𝒓 𝒈𝒓𝒖𝒑𝒐 ∗ 𝟏. 𝟒, de acordo com 

Pestana & Gageiro (2003). 
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Tabela 6.7 - Resultado do Teste Não Paramétrico (Mann-Whitney) 

 

 Verificou-se, que para a totalidade das dimensões em estudo, tanto para a 

totalidade do teste como para as seções (algoritmia, robótica e programação) o 

resultado é de “Reter a hipótese nula”, ou seja, não existem diferenças estatisticamente 

significativas entre os dois grupos (rapazes e raparigas). 

 Verifica-se que ambos os grupos do sexo masculino e feminino têm resultados 

idênticos, posso verificar que em algumas variáveis eles revelam melhor desempenho, 

noutros elas são melhores. Assim esta diferença, trazida recorrentemente como 

existente na literatura, não se verificou no presente estudo. 

 

6.3. Componente Investigativa  

A dimensão de investigação foi realizada durante a intervenção e visou a 

compreensão da problemática relativa ao impacto das dificuldades dos alunos na 

aprendizagem da programação. 

Esta questão torna-se cada vez mais pertinente numa sociedade que promove a 

igualdade de género mas onde, no entanto, se verifica ainda que numa área 

fundamental como as STEM (Science, Technology, Engineering e Mathematics) o 

número de homens com bacharelato e licenciaturas na área continua a superar 

largamente o número de mulheres, situação esta que depois se reflete nos postos de 

trabalho (Hill et al., 2010). 
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Tendo em conta o tamanho do estudo, que devido aos seus intervenientes (25 

alunos) é considerado um estudo de pequena dimensão, com uma amostra não 

aleatória, faz com que os dados recolhidos devam ser interpretados com cautela, no 

entanto, apesar de todas estas condicionantes ainda é possível de responder às questões 

de investigação colocadas. Assim, e mediante os resultados do estudo, verifica-se que: 

- Quanto à hipótese de estudo 1, rejeita-se H0 e aceita-se HAlt, existem 

diferenças significativas entre as pontuações que o grupo de alunos 

obteve na ficha aplicada no pré-teste e a apresentada no pós-teste, 

verifica-se melhoria dos resultados obtidos; 

- Quanto à hipótese de estudo 2, rejeita-se HAlt e aceita-se H0, não 

existindo, pois, diferenças significativas na pontuação apresentada 

pelos grupos de rapazes e o grupo de raparigas nas fichas aplicadas. 

Com base na análise efetuada, e recuperando-se a questão de investigação feita 

conclui-se não existirem diferenças significativas na aprendizagem da programação de 

robots entre os dois grupos do estudo, rapazes e raparigas. 

 

6.4. Avaliação das Aula Lecionadas 

No final da intervenção, no último dia foi efetuado um questionário (vide 

Anexo Y) que visou percecionar a compreensão das seguintes dimensões: 1. Dimensão 

da Prática Letiva dos Alunos; 2. Dimensão do Processo de Ensino e Aprendizagem; 3. 

Dimensão da Autoavaliação dos Alunos. 

Assim no ponto 1. Dimensão da Prática Letiva dos Alunos, foram colocadas as 

seguintes perguntas: 

• Participaste ativamente na resolução dos problemas propostos? 

• Colaboraste com os teus colegas na resolução dos problemas? 

• Respeitaste os direitos, as opiniões e capacidades dos teus colegas no 

decurso do trabalho colaborativo em sala de aula?  

• Procuraste definir corretamente a estrutura dos programas elaborados? 

• Escolheste criteriosamente as estruturas de controlo (seleção e/ou 

repetição) necessárias para resolver os problemas? 

• Verificaste e corrigiste os erros de programação? 

• Reutilizaste o código sempre que foi necessário e apropriado? 
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• Demonstraste a compreensão dos programas e dos resultados 

produzidos? 

 

Figura 6.1 - Gráfico 1. Dimensão da Prática Letiva dos Alunos 

 

 

Os resultados apresentados no gráfico (vide Figura 6.1) demonstram que as 

respostas dos alunos demonstram uma avaliação genericamente positiva relativamente 

à sua prática letiva, sendo as respostas superiores a 4 valores. 

No ponto 2. Dimensão do Processo de Ensino e Aprendizagem, foram 

colocadas as seguintes perguntas: 

• O Professor foi assíduo e pontual? 

• O Professor apresentou os objetivos de aprendizagem e os problemas 

de uma forma clara e objetiva? 

• O Professor revelou conhecimento sobre os conteúdos abordados na 

intervenção? 

• O Professor incentivou a participação dos alunos na resolução dos 

problemas? 

• O Professor apresentou exemplos de projetos com diferentes graus de 

dificuldades? 

• O Professor mostrou-se disponível para o esclarecimento de dúvidas? 

• O Professor disponibilizou os recursos suficientes na plataforma 

"Google Classroom" (apresentações eletrónicas, guiões, vídeos, ...)? 
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• As atividades realizadas foram adequadas para a aprendizagem dos 

conteúdos? 

• O tempo disponibilizado para cada problema foi suficiente? 

• A sala reúne as condições para o desenvolvimento da aprendizagem da 

Robótica Educativa? 

 

Figura 6.2 - Gráfico 2. Dimensão do Processo de Ensino e Aprendizagem 

 

 

Os resultados apresentados no gráfico (vide Figura 6.2) demonstram que as 

respostas dos alunos foram genericamente positivas relativamente ao processo de 

ensino e aprendizagem, sendo a média das respostas superior a 4,5 valores. 

No ponto 3. Dimensão da Autoavaliação dos Alunos, foram colocadas as 

seguintes perguntas: 

• Foste assíduo? 

• Foste pontual? 

• Compreendeste os conceitos científicos apresentados? 

• Realizaste todas as tarefas propostas nas atividades letivas? 

• Estiveste empenhado na realização dos problemas propostos nas 

atividades letivas? 

• Estiveste motivado na realização dos problemas propostos durante as 

atividades letivas? 

• Gostaste de trabalhar em equipa (colaborativamente) na resolução dos 

problemas propostos? 
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• Gostaste de trabalhar com a metodologia de Aprendizagem Baseada em 

Problemas? 

 

Figura 6.3 - Gráfico 3. Dimensão de Autoavaliação dos Alunos 

 

 

 

Os resultados apresentados no gráfico (vide Figura 6.3) demonstram que as 

respostas dos alunos mais uma vez revelam uma avaliação genericamente positiva 

relativamente à sua autoavaliação, sendo as respostas todas superiores a 4,2 valores. 

Assim feita uma apreciação global dos resultados deste inquérito sobre a intervenção, 

é possível verificar que os resultados aqui representados têm uma média superior a 4 

valores, na escala utilizada que variava entre 1 e 5 valores, não existindo assim 

nenhuma apreciação negativa das dimensões representadas. 
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7. Conclusão 

Este relatório, foi elaborado no âmbito da unidade curricular de Iniciação à 

Prática Profissional IV, seguindo a planificação da Prática de Ensino Supervisionada 

que se realizou no âmbito da unidade curricular de Iniciação à Prática Profissional III. 

A mesma decorreu na Escola Secundária da Portela entre fevereiro e maio de 2022, 

com o Professor Cooperante Paulo Torcato na turma B do 9.º ano, na disciplina de 

Introdução à Robótica, módulo 3 - Introdução à Programação com o recurso à 

Robótica. 

A intervenção foi planificada para ter a duração de 500 minutos. Inicialmente 

a intervenção estava prevista decorrer entre 23 de fevereiro e 23 de março, no entanto, 

devido a imprevistos (descritos anteriormente), acabou por prolongar a intervenção até 

ao dia 4 de maio de 2022. 

Na planificação inicial das atividades letivas, foi necessário proceder alguns 

reajustes, devido à impossibilidade em adquirir alguns componentes eletrónicos 

(sensores) que estavam previstos ser utilizados e foi necessário substitui-los por outros 

e refazer os respetivos planos de aula e as apresentações eletrónicas (aulas 5/6 e 7/8). 

Quantos aos resultados dos alunos, inicialmente verifiquei que existiu uma 

certa dificuldade em dominar os conceitos teóricos de algoritmia e programação, mas 

com todos os recursos disponibilizados na plataforma da disciplina (documentos de 

apoio) e a revisão sistemática dos conteúdos onde demostraram dúvidas ao longo das 

atividades letivas, foi possível ultrapassar essas dificuldades. Para isso, o 

acompanhamento nos grupos de trabalho foi muito importante para ganhar a confiança 

dos alunos, ajudar quando necessário e incentivar a participação de cada um nas tarefas 

propostas. A partir da segunda aula, a entreajuda existente entre os membros do grupo 

aumentou, sobretudo para com aqueles que mais dificuldade demonstravam. No fim 

penso que todo esse empenho por parte de todos os intervenientes (alunos, Professor 

Estagiário e Professor Cooperante) se refletiu nos resultados obtidos e no sucesso 

académico alcançado. 

 Quanto às hipóteses que apresento, existe bastante literatura científica e 

investigação realizada, sobre as diferenças de género no acesso à área da STEM, e 

estes apontam várias causas, Cvencek, Meltzoff, e Greenwald (2011, citado por Master 

et al., 2015) indicam que quando as raparigas chegam à adolescência são alvo de 

estereótipos negativos acerca das suas capacidades para a matemática e para a ciência. 
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Já Goode, Estrella, & Margolis, (2006) e Mercier et al., (2006 como citado em Master 

et al., 2015) referem que outro fator influenciador, é que as áreas STEM  são 

dominadas pelos homens. Por sua vez, Cheryan et al., (2015) afirmam que a ausência 

de mulheres na área das STEM deve-se às restrições na sua escolha devido 

particularmente aos estereótipos sobre o tipo de pessoas que devem trabalhar nestas 

áreas, ao trabalho envolvido e aos valores dessas áreas.   

 Master et al. (2017) indicam que pesquisas recentes sugerem que uma 

experiência positiva precoce com a programação pode levar a uma maior motivação 

no campo da robótica e da programação para as raparigas, nomeadamente quando se 

compara estas com outras raparigas sem essas experiências. Professores, pais e 

decisores que criam experiências STEM positivas para as raparigas têm o potencial de 

colocar as mesmas em trajetórias académicas que podem levar a uma maior 

participação nas ciências da computação e engenharias. Por sua vez, Metz, (2007) e 

Steele, (1997 citado por Sullivan & Bers, 2016) sugerem que uma das maneiras de 

lidar com essa disparidade de género é atrair o interesse das meninas logo nos inícios 

da escolaridade (pré-escolar), antes que os estereótipos de géneros sejam enraizados. 

 No caso em particular do estudo realizado nesta intervenção verifiquei que uma 

grande parte das raparigas da turma já tinham sido alunas do Professor Cooperante no 

1.º e 2.º ciclo, tendo frequentado as aulas de robótica como oferta complementar 

regularmente. Entende-se que este facto tenha sido um fator importante para que neste 

estudo não existissem grandes diferenças entre os rapazes e as raparigas nos resultados 

dos testes efetuados. 

 

7.1. Balanço Reflexivo 

A frequência deste Mestrado, além ter sido uma experiência árdua em virtude 

de ter frequentado este ciclo de estudos como trabalhador-estudante e este decorrer em 

regime diurno e presencial, também teve momentos de aprendizagem relevantes e de 

enorme importância pedagógica. Posso destacar como exemplo, o desenvolvimento e 

consolidação das competências previstas na legislação deste curso (Regulamento n.º 

553/2017), como: i) aplicar os conhecimentos e a capacidade de compreensão e 

resolução de problemas em situações novas e multidisciplinares dentro da minha área 

de estudo; ii) a capacidade de integrar conhecimentos e lidar com situações complexas;  

iii) desenvolver soluções e incluir reflexões sore as implicações e responsabilidade 
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éticas; iv) a capacidade de comunicar as minhas conclusões, conhecimentos e 

raciocínios; v) possuir competências que permitam uma aprendizagem ao longo da 

vida de um modo auto-orientado ao autónomo. Estas competências dificilmente 

poderiam ser trabalhadas fora deste contexto na medida em que requerem efetivamente 

investimento intelectual e preparação de natureza académica. 

 Por último, tenho de salientar a importância das várias disciplinas deste curso 

tanto da Faculdade de Ciências da Universidade de Lisboa (FCUL) como as do 

Instituto de Educação (IE), e devo destacar pelos menos as mais impactantes que foram 

as disciplinas de Didática da Informática e de Introdução à Prática Pedagógica pela 

intensidade destas, pelos conteúdos estudados, pelos trabalhos desenvolvidos e pela 

importância reconhecida às mesmas neste meu percurso formativo. Não menos 

importante, a importância dos docentes em especial os docentes orientadores da FCUL 

na pessoa do Professor Doutor Luís Moniz e do IE na pessoa da Professora Doutora 

Neuza Pedro, que foram dedicados, persistentes, incansáveis e uma referência como 

docentes que dificilmente esquecerei. Não menos importante o Professor Paulo 

Torcato, que demonstrou ser um verdadeiro timoneiro nesta viagem de aprendizagem 

e de descoberta do conhecimento. A todos o meu reconhecimento e agradecimento 

pela vossa disponibilidade, foram sem dúvida fundamentais para o sucesso neste 

percurso e para a minha evolução como aluno e futuramente como docente. 

Na planificação desta intervenção colocaram-se vários desafios como o facto 

de usar uma metodologia da Aprendizagem Baseadas em Problemas para o ensino da 

Robótica Educativa e consequentemente para a aprendizagem da programação por 

parte dos alunos, compreendi a importância dos momentos de aprendizagem em sala 

de aula, sejam alcançados através de métodos de aprendizagem ativa, momentos que 

envolvam os alunos, que promovam a discussão, o debate, que sejam momentos de 

partilha e de saberes entre todos os intervenientes. 

Numa área tão abrangente como a robótica educativa penso que 500 minutos 

de intervenção são insuficientes para a quantidade de conteúdos que poderiam ser 

abordados, dado que esta é uma área sempre em atualização e desenvolvimento 

constante. Ainda assim procurei ser bastante assertivo e selecionar um conjunto de 

conteúdos que seriam, na minha perceção os mais indicados para promover uma 

aprendizagem concreta dos conteúdos propostos. 

A dinâmica de trabalho desenvolvida foi muito intensa, mas foi interessante 

ver o envolvimento, a dedicação dos alunos na programação dos robots e na resolução 
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dos problemas propostos, claro que começasse hoje faria alguns ajustes na 

planificação, mas isso faz parte do processo natural de evolução, percecionar o que 

nem sempre corre tão bem e procurar melhorar a prática letiva por forma que seja mais 

interessante para os alunos. 

Um dos reparos que tenho de fazer foi sobre os equipamentos disponíveis em 

sala de aula, apesar de termos alguns equipamentos muito bons, como o quadro 

interativo, impressoras 3D, tablets, dispositivos programáveis, tenho que mencionar 

que os computadores eram já antigos e acusavam o desgaste natural de muito uso. O 

facto de não serem máquinas recentes, acusavam o peso da idade e do uso, o que 

provocava alguma instabilidade e entraves ao desempenho. De igual modo, também 

os robots acusaram o desgaste de vários anos de utilização, penso que estes teriam 

cerca de 6 anos, por vezes apresentavam falhas (um motor com menos força, um sensor 

que não respondia, baterias que perdiam a carga rapidamente, etc.).  Assim, foi 

necessário estar sempre vigilante e atento para intervir nos mesmos sempre que era 

necessário e não levar os alunos a pensar que as falhas estavam na programação 

efetuada.  No entanto, afirmo que repetiria tudo outra vez, tal foi o prazer que me deu 

fazer esta intervenção, junto do Professor Cooperante que foi incansável e realmente 

justo perante o termo que o descreve: cooperante. 

Termino afirmando que foi uma experiência única e um momento 

extraordinário de aprendizagem, no qual tive a felicidade de participar. Esta é a 

merecida conclusão para este trabalho e para os dois anos de formação que lhe tiveram 

por detrás. 
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9. Anexos 

Anexo A. Mapa de Conceitos Científicos da Programação de Robots mBot 
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Anexo B. Grelha de observação – Estratégias de Ensino - Professor 

Nome do professor: Paulo Torcato Ano: 9.º Turma: B 

Disciplina:  Introdução à Robótica N.º alunos: 27 Hora: 09:55 

Observador: João Freitas Sala: C03 Data: 

Comportamentos com impactos educativos positivos 
Nada 

evidente 
Algo 

evidente 
Bem 

evidente 

1. Expressa-se muito bem, tanto oralmente como por 
escrito. 

   

2. Fornece instruções de forma clara e concisa. 
 

   

3. Utiliza eficazmente as experiências, as ideias e os 
conhecimentos prévios dos alunos. 

   

4. Estimula e encoraja a participação dos alunos. 
 

   

5. Explica os conteúdos difíceis de mais de uma maneira. 
 

   

6. Utiliza diversas actividades na aula. 
 

   

7. Apresenta exemplos e demonstrações de determinados 
conteúdos. 

   

8. Utiliza meios audiovisuais diversos. 
 

   

9. Capta a atenção dos alunos. 
 

   

10. Reage e adapta-se às alterações de atenção dos alunos. 
 

   

11. Evidencia um entusiasmo sincero pelo tema da aula. 
 

   

12. Adequa as estratégias de ensino aos conteúdos. 
 

   

13. Adequa as estratégias de ensino à idade e as necessidades 
dos alunos. 

   

14. Demonstra excelente conhecimento dos conteúdos. 
 

   

15. Proporciona oportunidades aos alunos para que apliquem 
os conhecimentos. 

   

16. Estabelece relações entre os novos tópicos da aula e os 
tópicos já conhecidos. 

   

17. Utiliza textos na aula. 
 

   

18. Estabelece relações entre os tópicos da aula e os tópicos 
das aulas anteriores e posteriores. 

   

19. Atribui aos alunos tempo adequado para responderem às 
perguntas. 

   

20. Termina com as distracções dos alunos de forma 
construtiva. 

   

Comentários gerais: 
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Anexo C. Grelha de observação – Dinamização da Aula - Alunos 

Nome do aluno: Ano: 9.º Turma: B 

Disciplina: Introdução à Robótica N: Sala: C03 

Observador: João Freitas Hora: 09:55 Data: 

Indicadores de evidências 
Nada 

evidente 
Algo 

evidente 
Bem 

evidente 

1. Expressa-se muito bem, tanto oralmente como por escrito 
acerca dos conceitos. 

   

2. Demonstra um comportamento correto e não interrompe 
as atividades de forma inapropriada. 

   

3. Demonstra capacidade de trabalho e adaptação às 
tarefas. 

   

4. Apresenta-se como aprendente, indicando o que não sabe 
e mostrando satisfação quando aprende algo de novo. 

   

5. Envolve-se na tentativa de obter resposta para as 
perguntas colocadas no âmbito de uma atividade. 

   

6. Demonstra curiosidade pelas atividades propostas. 
 

   

7. Manipula corretamente materiais e equipamentos. 
 

   

8. Consegue desenvolver as tarefas dentro do tempo 
previsto. 
 

   

9. Trabalha em pares ou em pequenos grupos. 
 

   

10. Reage e adapta-se às alterações de atenção dos colegas. 
 

   

11. Evidência um entusiasmo sincero pelo tema da aula. 
 

   

12. Demonstra raciocínio e aprendizagem acerca dos 
conceitos abordados nas atividades. 

   

13. Analisa e avalia a informação recolhida. 
 

   

14. Usa as ferramentas eletrónicas da escola (classroom), para 
comunicar informação relacionada com o trabalho. 

   

15. Demonstra as conceções prévias e trabalha-as 
individualmente ou com os seus pares. 

   

16. As respostas evidenciam raciocínio sobre os conceitos 
abordados. 

   

17. Procura oportunidades para aplicar as novas 
aprendizagens ao mundo real. 

   

18. Efetua pesquisas colaborativas no âmbito das atividades 
escolares. 

   

19. Evidência capacidade de análise critica da informação 
obtida. 

   

20. O aluno possui capacidade para a seleção das ferramentas 
tecnológicas mais adequadas a cada tarefa. 

   

Comentários gerais: 
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Anexo D. Cenário de Aprendizagem – Smart City 

 

 

Disciplina: Introdução à Robótica 
Módulo/ Unidade didática: Introdução à Programação 
Turma: 9.º B 
Autor: João Freitas 

Breve descrição 

Em que disciplina e respetiva temática se inscreve este cenário? De que modo este 
contribui para o desenvolvimento das competências preconizadas na disciplina? 

UC: Introdução à Robótica, na unidade temática, Introdução à Programação. 

Este cenário desenvolve-se na disciplina de oferta de escola de Introdução à Robótica, que 

na sua génese pretende trabalhar a aprendizagem das linguagens de programação através 

da robótica, proporcionando assim um ensino de índole mais prático e colaborativo. Os 

conteúdos da unidade temática a trabalhar relacionam-se com a introdução à programação. 

O cenário aqui apresentado inspira-se nas Cidades Inteligentes (Smart Cities), é notório que 

a inteligência urbana passa sem dúvida pela capacidade de inovação de um território. Neste 

processo existem vários atores, desde a indústria, o tecido empresarial, as universidades, as 

autoridades públicas e também a sociedade civil. Cada um destes atores tem um papel neste 

puzzle para tornar as nossas cidades mais eficientes, amigas do ambiente e prósperas, 

aumentando a competitividade das comunidades através da inovação, ao mesmo tempo que 

melhoram a qualidade de vida dos cidadãos através de um ambiente mais limpo. 

Este cenário será aplicado aos alunos da turma B do 9.º ano de escolaridade, do 

Agrupamento de Escolas de Portela e Moscavide, e será utilizado em contexto interdisciplinar 

e da flexibilidade curricular com os contributos das disciplinas de Matemática (domínios: 

Números e Operações; Resolução de problemas, Raciocínio e Comunicação), Físico-

Química (domínios: Forças, movimentos e energia), TIC (domínios: Colaboração em 

ambientes fechados; Exploração de ambientes computacionais), Inglês (domínios: 

Competência Comunicativa) e Cidadania e Desenvolvimento (domínios: Desenvolvimento 

Sustentável; Educação Ambiental), este últimos que são domínios obrigatórios a todos os 

níveis e ciclos de escolaridade, pois são áreas transversais e longitudinais. 
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O trabalho proposto, contém problemas com uma complexidade crescente (Taxonomia de 

Bloom). No problema com maior complexidade os alunos serão submetidos a avaliação 

sumativa, onde devem aplicar a totalidade dos conhecimentos adquiridos na disciplina até 

então. Quando estamos na presença de um problema complexo, este implica a sua divisão 

em problemas de menor dimensão, o que estimula a que os alunos se envolvam em 

dinâmicas de trabalho colaborativo (em equipas), nas quais devem participar ativamente na 

resolução do problema, utilizando o pensamento computacional e técnicas de programação, 

nomeadamente na depuração de erros e de sintaxe e lógica. 

Pretendo com este cenário, que seja um desafio motivador e que estimule e desencadeie a 

aprendizagem dos alunos, pois trata-se de um tema atual e de importância acrescida para o 

presente e futuro. O facto de procurarem soluções através da programação com vista a 

alcançar a solução dos problemas, com o recurso ao trabalho colaborativo e criativo será uma 

mais valia para a aprendizagem futura. 

Como pré-requisito, os alunos devem ter alguns conhecimentos de programação em 

linguagens por blocos. 

 

Objetivos de Aprendizagem   

Quais os objetivos de aprendizagem assumidos para este cenário?  Como se 
relacionam com as competências que os alunos da turma deverão desenvolver? 

- Reconhecer as vantagens do pensamento computacional; 

- Reconhecer a vantagem da reutilização do código; 

- Reconhecer a função dos blocos de código do programa;  

- Identificar os componentes estruturais da programação;  

- Identificar os diferentes tipos de dados; 

- Identificar os diferentes operadores e funções pré-definidas;  

- Identificar o conceito de variáveis;  

- Identificar os erros existentes na programação;  

- Identificar um problema e decompô-lo em subprogramas (decomposição em partes 
menores, por semelhança ou redução de complexidade); 

- Utilizar a tecnologia de forma segura e responsável; 

- Utilizar dos blocos de código do programa;  

- Utilizar sensores e atuadores;  

- Utilizar as estruturas de seleção e repetição;  
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- Utilizar as variáveis;  

- Resolver os erros existentes na programação e na sequência da resolução do problema;  

- Integrar a interdisciplinaridade, favorecendo a integração de conceitos de diversas áreas;  

- Elaborar sequências de instruções que envolvam estruturas de seleção, controlo e repetição;  

- Elaborar sequências de instruções que envolvam variáveis. 

 

 

Papel dos Alunos  

Em que tipo de atividades serão envolvidos os alunos?  

Atividades: 

- Revisão dos conceitos básicos de programação; 

- Resolução de problemas (construção de soluções para problemas com base nos algoritmos 
com e sem utilização de sensores/atuadores); 

- Implementação dos programas no robot mBot, realização de testes e correção de possíveis 
erros, na procura da solução; 

- Apresentação à turma do problema “Smart City”, discussão das soluções encontradas 
relativamente à qualidade e eficiência; 

- Envio para a plataforma Google Classroom da turma das soluções encontradas pelos 
alunos;  

 

Avaliação: 

- Avaliação diagnóstica (questionário de aferição de conhecimentos); 

- Avaliação formativa na resolução de problemas diários (listas de verificação por observação 
direta); 

- Avaliação sumativa (resolução de problema final em grupo). 

 

Que tipo de competências Séc. XXI irão essas atividades promover nos alunos? 

Este cenário deverá promover a aquisição/desenvolvimento das seguintes competências: 

- Relacionamento Interpessoal; 

- Desenvolvimento pessoal, da criatividade e autonomia; 

- Saber científico, técnico e tecnológico; 

- O pensamento crítico e criativo; 
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- Raciocínio lógico e a capacidade de resolução de problemas; 

- Planeamento, trabalho em pares/equipa. 

 

Papel do Professor 

Que deve fazer o professor para orientar a aprendizagem e assegurar que os alunos 
alcancem os seus objetivos? 

O Professor deverá ser: 

- Orientador: promovendo a organização e realização da proposta pedagógica; gerindo os 

tempos e os grupos de trabalho; proporcionar momentos de avaliação diagnóstica, formativa 

e sumativa; apoiar a aquisição de conhecimentos por partes dos alunos e promover as suas 

competências. 

- Incentivador: promovendo a interação e o enriquecimento das relações interpessoais; 

prestar ajuda na compreensão e incorporação das tecnologias no decurso da atividade. 

- Inquiridor: promovendo o pensamento crítico, o pensamento criativo e a reflexão sobre as 

dificuldades surgidas, através da colocação de questões. 

- Promotor de feedback: promovendo um feedback construtivo e imediato para permitir ao 

aluno a correção e orientação, proporcionado assim que o aluno desenvolva a sua autonomia 

e o seu relacionamento interpessoal. 

 

 

Que tipo de competências irá estas atividades promover em mim enquanto docente de 
acordo com o DigCompEdu? 

De acordo com o Quadro Europeu de Competência Digital para Educadores (DigCompEdu), 
estas atividades contribuíram para promover as seguintes competências: 

Competências profissionais 

1. Envolvimento profissional:  

1.1. Comunicação institucional: Usar tecnologias digitais para melhorar a comunicação 

institucional com os aprendentes, encarregados de educação e terceiros. Contribuir, 

colaborativamente, para desenvolver e melhorar as estratégias de comunicação institucional. 

Competências pedagógicas 

2. Recursos Digitais: 
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2.1 Seleção: Identificar, avaliar e selecionar recursos digitais para o ensino e aprendizagem. 

Ter em consideração o objetivo específico de aprendizagem, o contexto, a abordagem 

pedagógica e o grupo de aprendentes, ao selecionar recursos digitais e planificar a sua 

utilização. 

2.2 Criação e Modificação: Modificar e desenvolver recursos existentes com licença aberta e 

outros recursos onde tal é permitido. Criar ou cocriar novos recursos educativos digitais. Ter 

em consideração o objetivo específico de aprendizagem, o contexto, a abordagem 

pedagógica e o grupo de aprendentes, ao selecionar recursos digitais e planificar a sua 

utilização. 

3. Ensino e Aprendizagem: 

3.1 Ensino: Planificar e implementar dispositivos e recursos digitais no processo de ensino, 

de modo a melhorar a eficácia das intervenções pedagógicas. Gerir e orquestrar 

adequadamente estratégias de ensino digital. Experimentar e desenvolver novos formatos e 

métodos pedagógicos para o ensino. 

3.2 Orientação: Usar tecnologias e serviços digitais para melhorar a interação com os 

aprendentes, individual e coletivamente, dentro e fora da sessão de aprendizagem. Usar 

tecnologias digitais para proporcionar orientação e assistência oportuna e dirigida. 

Experimentar e desenvolver novas formas e formatos para oferecer orientação e apoio. 

3.3 Aprendizagem colaborativa: Usar tecnologias digitais para promover e melhorar a 

colaboração do aprendente. Permitir que os aprendentes usem tecnologias digitais enquanto 

parte de tarefas colaborativas, como meio de melhorar a comunicação, a colaboração e a 

criação colaborativa de conhecimento. 

3.4 Aprendizagem autorregulada: Usar tecnologias digitais para apoiar a aprendizagem 

autorregulada dos aprendentes, i.e., permitir que planeiem, monitorizem e reflitam sobre a 

sua própria aprendizagem, forneçam evidências de progresso, partilhem ideias e encontrem 

soluções criativas. 

4. Avaliação: 

4.1 Estratégias de avaliação: Usar tecnologias digitais para a avaliação formativa e sumativa. 

Melhorar a diversidade e adequação dos formatos e abordagens de avaliação. 

4.2 Análise de evidências: Produzir, selecionar, analisar criticamente e interpretar evidências 

digitais sobre a atividade, desempenho e progresso do aprendente, de modo a informar o 

ensino e aprendizagem. 
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4.3 Feedback e planificação: Usar tecnologias digitais para fornecer feedback oportuno e 

direcionado aos aprendentes. Adaptar estratégias de ensino e proporcionar apoio 

direcionado, com base nas evidências geradas pelas tecnologias digitais utilizadas. Permitir 

que aprendentes e encarregados de educação compreendam as evidências fornecidas pelas 

tecnologias digitais e as usem para tomada de decisão. 

5. Capacitação dos aprendentes: 

5.1 Acessibilidade e inclusão: Garantir acessibilidade a recursos e atividades de 

aprendizagem para todos os aprendentes, incluindo os que têm necessidades especiais. Ter 

em consideração e dar resposta às expetativas, capacidades, usos e conceções erróneas 

(digitais) dos aprendentes, bem como ao uso contextual, físico e cognitivo que fazem das 

tecnologias digitais. 

5.2 Diferenciação e personalização: Usar tecnologias digitais para atender às diversas 

necessidades de aprendizagem dos aprendentes, permitindo que estes progridam a 

diferentes níveis e velocidades e sigam caminhos e objetivos de aprendizagem individuais. 

5.3 Envolvimento ativo: Usar tecnologias digitais para promover o envolvimento ativo e criativo 

dos aprendentes com um assunto específico. Usar tecnologias digitais no âmbito de 

estratégias pedagógicas que fomentem as competências transversais dos aprendentes, a 

reflexão profunda e a expressão criativa. Abrir a aprendizagem a novos contextos do mundo 

real, que envolvam os próprios aprendentes em atividades práticas, investigação científica ou 

resolução de problemas complexos, ou que, de outros modos, aumentem o seu envolvimento 

ativo em temas complexos. 

 

 

Ferramentas e Recursos 

Que recursos, inclusive tecnológicos, será pertinente usar? De que modo serão 
usados? 
  

- Computadores portáteis e tablets com ligação à Internet; 

- Plataforma de gestão de conteúdos escolares Google Classroom; 

- Promethean ActivBoard Interactive Whiteboard (Ecrã Interativo); 

- Robot mBot Explorer Bluetooth V.1; 

- Quadros brancos (lousas pequenas);  

- Marcadores para quadro branco;  

- Planos de aula e apresentações eletrónicas;  
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- Guiões de trabalho; 

- Tutoriais e textos de apoio; 

- Software de apoio (Google Docs, Google Forms, Google Slides, mBlock 5.4.0). 

 

 

Pessoas e lugares 

Quem mais estará envolvido no cenário (outros docentes, membros da comunidade, 
empregadores, especialistas externos, etc.) e que papel desempenhará cada um deles? 
Considere papéis não tradicionais. 

Onde terá lugar a aprendizagem: na sala de aula, na biblioteca, ao ar livre, num 
ambiente online? 

Este cenário “Smart City será implementado em contexto interdisciplinar e da flexibilidade 

curricular com os contributos das disciplinas: 

- Matemática: A professora vai colaborar na compreensão do funcionamento das variáveis, 

operadores, vetores; 

- Físico-Química: A professora vai colaborar na compreensão dos conceitos associados ao 

som, luz, velocidade, atrito, potência; 

- TIC: O professor vai colaborar na compreensão dos conceitos que serão utilizados neste 

cenário como utilização de fóruns de discussão, utilização de mensagens instantâneas e 

salas de conversação, comunicação síncrona/ assíncrona, participação em ambientes 

colaborativos, adequação do discurso ao contexto de comunicação, pesquisa, análise, gestão 

e organização da informação na Internet, direitos de autor, utilização de correio eletrónico, 

segurança e exploração de ambiente computacionais; 

- Inglês: A professora vai colaborar na compreensão de todos os conceitos e palavras-chave 

da linguagem de programação por blocos; 

- Cidadania e Desenvolvimento: O professor vai colaborar na compreensão de vários 

conceitos associados ao desenvolvimento sustentável e à educação ambiental. 

Metodologias de Aprendizagem 

Que metodologias de aprendizagem e estratégias de e ensino serão adotadas?  Qual a 
sua ligação às atividades, aos objetivos e à avaliação? 

A metodologia a utilizar será a Aprendizagem Baseada em Problemas (APB), metodologia 

esta que promove o trabalho em grupo e colaborativo, o pensamento crítico e o pensamento 

criativo e consequentemente a resolução de problemas.  
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Para tal ter-se-á em consideração várias etapas:  

- Definição do problema; 

- Aferição dos conhecimentos prévios dos alunos; 

- Identificar os conhecimentos necessários aprender para resolver o problema; 

- Investigar sobre o problema e procurar as possíveis soluções; 

- Procurar a solução para o problema; 

- Avaliar as soluções encontradas para o problema; 

- Apresentar resultados (as soluções propostas para o problema). 

 

Tempos 

Para a implementação deste cenário estão previstas 10 aulas de 50 minutos, totalizando 500 
minutos de intervenção: 

 

Aula 
n.º 

Conteúdos Duração Avaliação 

0 Ficha de avaliação diagnóstica. 15min Diagnostica 

1 
Conceitos básicos de movimento (velocidade, direção) 
e tempo. Resolução do problema do módulo 1. 

50 min Formativa 

2 
Conceitos básicos de movimento (velocidade, direção) 
e tempo. Continuação da resolução do problema da 
aula anterior. 

50 min Formativa 

3 
Apresentação do sensor de ultrassom e o sensor 
seguidor de linha. Resolução do problema do módulo 2. 

50 min Formativa 

4 
Utilização dos sensores de ultrassom e sensor seguidor 
de linha. Continuação da resolução do problema da 
aula anterior introduzindo obstáculos no seu percurso. 

50 min Formativa 

5 
Apresentação do problema final "Smart City" do módulo 
3, com a utilização do sensor de som e módulo LED 
RGB. 

50 min Formativa 

6 
Continuação da resolução do problema final "Smart 
City", com a utilização do módulo LED RGB e o Buzzer. 

50 min Formativa 

7 
Resolução do problema final "Smart City" do módulo 4, 
com a utilização do sensor de cor e sensor de luz. 

50 min Formativa 

8 
Continuação da resolução do problema final "Smart 
City" do módulo 4, com a utilização do sensor de luz e 
o módulo LED RGB. 

50 min Formativa 

9 
Resolução problema final "Smart City" do módulo 5, 
com a utilização do sensor de movimento PIR (Passive 
Infrared Sensor). 

50 min Formativa 

10 
Apresentação e discussão do problema final "Smart 
City" resolvido pelos grupos de alunos. Autoavaliação. 
Ficha de avaliação formativa 

50 min Sumativa/Formativa 

 
Aula 0 – Avaliação diagnóstica (no início do mês de fevereiro), antes da aplicação deste 
cenário. 

Aula 1 e 2 – Conceitos básicos de programação e de movimento (velocidade, direção) 
e tempo (1 problema) 

Na primeira e segunda aula procede-se ao registo de presenças, à apresentação do cenário, 
especificamente os objetivos a tingir pelos alunos e os critérios de avaliação e a constituição 
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dos grupos de trabalho. De seguida faz-se uma revisão e introdução dos novos conceitos, de 
seguida apresenta-se um problema (ficha de trabalho), e os alunos resolvem o mesmo (sem 
a utilização de sensores), assim devem percecionar qual será a ação do robot à programação 
deste, simular o problema, pensar na solução possível, experimentar o comportamento do 
robot mBot, retificar e melhorar, e por fim submeter a solução na plataforma Classroom da 
turma. A aula termina com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

Aula 3 e 4 – Sensores de Ultrassom e Seguidor de Linha (2 problemas) 

Na terceira e quarta aula, procede-se ao registo de presenças, revisão da aula anterior, a 
introdução dos novos conteúdos e a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores 
e atuadores) do robot mBot à resolução de problemas específicos, para tal, os alunos devem 
idealizar a ação do robot, com a utilização dos sensores de ultrassom e de seguidor de linha, 
retificar e melhorar a programação deste, por último submeter a solução na plataforma 
Classroom da turma. A aula termina com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

Aula 5 e 6 – Módulo LED RGB e o Buzzer (2 problemas) 

Na quinta e sexta aula, procede-se ao registo de presenças, revisão da aula anterior, a 
introdução dos novos conteúdos e a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores 
e atuadores) do robot mBot à resolução de problemas específicos, para tal, os alunos devem 
idealizar a ação do robot, com a utilização do módulo LED RGB e do Buzzer, retificar e 
melhorar a programação deste, por último submeter a solução na plataforma Classroom da 
turma. A aula termina com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

Aula 7 e 8 – Sensor de luz e o Módulo LED RGB (2 problemas) 

Na sétima e oitava aula, procede-se ao registo de presenças, revisão da aula anterior, a 
introdução dos novos conteúdos e a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores 
e atuadores) do robot mBot à resolução de problemas específicos, para tal, os alunos devem 
idealizar a ação do robot, com a utilização do sensor de luz e o módulo LED RGB, retificar e 
melhorar a programação deste, por último submeter a solução na plataforma Classroom da 
turma. A aula termina com uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

Aula 9 – Sensor de movimento PIR – Passive Infrared Sensor (1 problema) 

Na nona aula, procede-se ao registo de presenças, revisão da aula anterior, a introdução dos 
novos conteúdos e a associação das funcionalidades tecnológicas (sensores e atuadores) do 
robot mBot à resolução de problemas específicos, para tal, os alunos devem idealizar a ação 
do robot, com a utilização do sensor movimento PIR, retificar e melhorar a programação 
deste, por último submeter a solução na plataforma Classroom da turma. A aula termina com 
uma breve síntese dos conteúdos lecionados. 

Aula 10 – Avaliação Sumativa – Apresentação e discussão dos trabalhos finais. 

Na décima aula, procede-se ao registo de presenças, e a apresentação, discussão e 
avaliação das soluções finais dos problemas de cada grupo de alunos. Finda a apresentação 
os alunos farão a sua autoavaliação bem como uma ficha de avaliação formativa (na 
plataforma Classroom da turma). 

 

Avaliação 

Como as atividades desenvolvidas serão avaliadas (tipo de avaliação, instrumentos, 
…)? Sobre o que se foca (objetivos, competências, …)? 

Antes da intervenção (fim de janeiro) será aplicada a avaliação diagnóstica, aferindo assim 

os conhecimentos prévios dos alunos, por forma a contribuir para a preparação e 
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operacionalização do cenário e preparar os materiais de acordo com a necessidade 

especificas de alguns alunos. 

A avaliação formativa é efetuada continuamente. Através da lista de verificação de 

observação direta, regista-se o interesse, a participação nas tarefas, a qualidade de trabalho 

realizado, a gestão das tarefas, a capacidade de organização.  

Assim obtém-se uma informação que permite orientar para que o processo de 

desenvolvimento das aprendizagens se vá adequando às características dos alunos, 

permitindo a adaptação do ensino às diferenças individuais. Esta avaliação (com o recurso a 

rubricas de avaliação) deve ser simples e clara para que seja compreendida pelos alunos, e 

lhes permita regular a sua aprendizagem, por forma a permitir que cada um construa o seu 

percurso de aprendizagem. 

A avaliação sumativa é efetuada após o trabalho individual e do grupo na resolução dos 

problemas apresentados, será avaliada a conceção, a realização e apresentação da solução 

para cada problema, pretende-se que esta avaliação reflita a aprendizagem efetuada ao longo 

desta intervenção e seja traduzida numa classificação. 

A autoavaliação será feita através do preenchimento de um formulário (online), no qual os 

alunos poderão efetuar a sua própria avaliação (individual).  

 

Narrativa do Cenário de Aprendizagem 

Título:  

A narrativa do Cenário deve ser redigida para descrever a visão do ensino-
aprendizagem da perspetiva do professor ou da perspetiva dos alunos. Considere-a 
como uma história que descreve a experiência de aprendizagem. Deve ter cerca de 
500 palavras e pode descrever uma experiência de aprendizagem tão longa ou tão 
curta quanto se pretenda, por vezes numa só aula, mas normalmente abrangendo 
mais do que uma aula, como por exemplo um projeto cuja conclusão possa demorar 
várias aulas. 
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A temática das Cidades Inteligentes (Smart Cities), é atual e pertinente, a urbanização está a intensificar-se 

rapidamente e as cidades em rápido crescimento requerem mais infraestruturas e mais recursos energéticos, 

produzem mais resíduos e enfrentam o desafio das emissões de gases com efeito de estufa. 

As cidades atualmente consomem 78% da energia mundial produzem 60% dos gases com efeitos de estufa. 

Para aumentar as infraestruturas e diminuir a pegada ecológica é necessária uma mudança de paradigma, ou 

seja, as cidades devem tornarem-se mais ecológicas e procurar produzir e distribuir energia com o recurso a 

fontes renováveis para serem assim mais sustentáveis. 

A utilização das tecnologias sem fios, e principalmente a rede da IoT (Internet of Things) pode contribuir para 

esse objetivo, monitorizando em tempo real e remotamente quais as necessidades de recursos elétricos ou 

recursos hídricos numa determinada zona da cidade, podendo fazer uma melhor gestão de tais recursos, 

poupando-os onde não são necessários e distribuindo-os para onde o são. Estas podem ainda ter estações 

meteorológicas, ecrãs inteligentes, produzir análise dados em tempo real (e.g. trânsito), sistemas de contagem 

de pessoas (e.g. para evitar aglomerados), semáforos inteligentes, sistemas de gestão de estacionamento, 

sistemas de carregamento de viaturas elétricas, cobertura WiFi, entre outras funcionalidades. 

Assim, é importante consciencializar os alunos para esta temática. Através deste cenário de aprendizagem 

pretende-se expor os problemas que nos debatemos e procurar soluções para a questão da sustentabilidade 

do meio ambiente e consequentemente do planeta. 

O cenário “Smart City”, através dos seus problemas procura introduzir os alunos a esta temática e assim 

prepará-los para, no futuro serem agentes ativos na procura das soluções para permitir um equilíbrio entre o 

desenvolvimento e ambiente mais limpo, permitindo assim uma melhor qualidade de vida para todos os 

cidadãos.  

Licença:  Creative Commons – Atribuição não comercial 4.0 International (CC BY-NC 4.0) 

 

 

 

Este template foi adaptado do modelo de cenário de aprendizagem do Kit de Ferramentas da Sala 
de Aula do Futuro, desenvolvido no âmbito do projeto iTEC (2010-2014) com o apoio do 7.º 
Programa-Quadro da Comissão Europeia. O kit de ferramentas está disponível em 
http://fcl.eun.org/toolkit  

 

http://fcl.eun.org/toolkit
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Anexo E. Plano de aula n.º 1 e 2 
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Anexo F. Plano de aula n.º 3 e 4  
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Anexo G. Plano de aula n.º 5 e 6 
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Anexo H. Plano de aula nº 7 e 8 
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Anexo I. Plano de aula n.º 9 e 10 
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Anexo J. Plataforma Google Classroom da disciplina 
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Anexo K. Apresentação eletrónica – aulas n.º 1/2  

 

 

 

  



 

87 

 

 

 

 

 

  



  

88 

 

 

 

 

  



 

89 

 

 

 

 

 

  



  

90 

 

 

 

 

  



 

91 

 

 

 

 

 

  



  

92 

 

 

 

 

  



 

93 

 

 

 

 

 

  



  

94 

 

 

 

 

  



 

95 

 

 

 

 

 

  



  

96 

 

 

 

 

  



 

97 

 

 

 

 

 

  



  

98 

 

 

 

 

  



 

99 

 

 

 

 

 

  



  

100 

 

 

 

 

  



 

101 

 

Anexo L. Apresentação eletrónica – aulas n.º 3/4  
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Anexo M. Apresentação eletrónica – aulas n.º 5/6 
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Anexo N. Apresentação eletrónica – aulas n.º 7/8 
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Anexo O. Apresentação eletrónica – aulas n.º 9/10 
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Anexo P. Autorização para realização investigação (Direção do AEPM) 
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Anexo Q. Autorização para realização investigação (Encarregados de Educação) 
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Anexo R. Teste de Normalidade (Kolmogorov-Smirnov/Shapiro-Wilk) 
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Anexo S. Teste de Homogeneidade de Variância (Estatística de Levene) 
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Anexo T. Ficha de Avaliação Inicial (pré-teste) 
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Anexo U. Ficha de Avaliação Final (pós-teste) 
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Anexo V. Apresentação eletrónica - Algoritmos 
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Anexo W. Rubrica de avaliação formativa das atividades 
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Anexo X. Rubrica de avaliação sumativa da atividade final 
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Anexo Y. Inquérito aos alunos sobre a Prática de Ensino Supervisionada 
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Anexo Z. Guião de apoio 01 – Blink 
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Anexo AA. Guião de apoio 02 – Alternat Flashing 
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Anexo BB. Guião de apoio 03 – Mixed Color 
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Anexo CC. Guião de apoio 04 – Random Color 
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Anexo DD. Guião de apoio 05 – Button Play 
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Anexo EE. Guião de apoio 06 – Play Music 
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Anexo FF. Guião de apoio 07 – Ambulance Sound 
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Anexo GG. Guião de apoio 08 –Sound Gradient 
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Anexo HH. Guião de apoio 09 – Brightness Gradient 
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Anexo II. Guião de apoio 10 – Fire Engine Sound 
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Anexo JJ. Guião de apoio 11 – Light Sensor Value 
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Anexo KK. Guião de apoio 12 – Infrared Comunication 
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Anexo LL. Guião de apoio 13 – Keyboard Control 
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Anexo MM. Guião de apoio 14 – M Trail 
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Anexo NN. Guião de apoio 15 – S Trail 
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Anexo OO. Guião de apoio 16 – Ambulance  
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Anexo PP. Guião de apoio 17 – UIltra Sonic Sensor Value 
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Anexo QQ. Guião de apoio 18 – Auto Stop 
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Anexo RR. Guião de apoio 19 – Obstacle Avoidance 
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Anexo SS. Guião de apoio 20 – Line Follower Value 
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Anexo TT. Guião de apoio 21 – Let Me Down 
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Anexo UU. Guião de apoio 21 – Cliff Detection 
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Anexo VV. Guião de apoio 23 – Simple Follow Program 
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